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AVERTISSEMENT. 


Wx a déjà plusieurs Traités de Mécanique, mais le plan 
de celui-ci est entièrement neuf. Je me suis proposé de 
réduire la théorie de celte Science, et l'art de résoudre 
les problèmes qui s ’y rapportent, à des formules géné- 
rales, dont le simple développement donne toutes les 
équations nécessaires pour la solution de chaque problème. 

Cet Ouvrage aura d’ailleurs une autre utilité ; il réunira 
et présentera sous un même point de vue , les dilférens 
principes trouvés jusqu’ici pour faciliter la solution des 
questions de Mécanique , en montrera la liaison et la dé- 
pendance mutuelle, et mettra à portée de juger de leur 
justesse et de leur étendue. 

Je le divise en deux Parties; la Statique on la Théorie 
de l’Équilibre , et la Dynamique ou la Théorie du Mou- 
vement; et dans chacune de ces Parties, je traite sépa- 
rément des Corps solides et des Fluides. 

On ne trouvera point de Figures dans cet Ouvrage. 
Les méthodes que j’y expose ne demandent ni construc- 
tions, ni raisonnemens géométriques ou mécaniques, mais 
seulement des opérations algébriques , assujéties à une 
marche régulière et uniforme. Ceux qui aiment l’Analyse, 
verront avec plaisir la M écanique en deven ir une nouvelle 
branche, et me sauront gré d’en avoir étendu ainsi 1 o 
domaine. 

Tel est le plan que j’avais tâché de remplir dans la 
Méc. anal. Tome I. b 
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ij AVERTISSEMENT. . 

première édition de ce Traité, publiée en 1788. Celle-ci 
est à plusieurs égards un Ouvrage nouveau sur le môme 
plan , mais plus ample. On a donné plus de développe- 
ment aux principes et aux formules générales, et plus 
d’étendue aux applications, dans lesquelles on trouvera 
la solution des principaux problèmes qui sont du ressort 
de la Mécanique. 

On a conservé la notation ordinaire du Calcul différen- 
tiel , parce qu’elle répond au système des infiniment petits, 
adopté dans ce Traité. Lorsqu’on a bien conçu l’esprit de 
ce système , et qu’on s’est convaincu de l’exactitude de ses 
résultats par la méthode géométrique des premières et 
dernières raisons, ou par la méthode analytique des fonc- 
tions dérivées, on peut employer les infiniment petits 
comme un instrument sûr et commode pour abréger et 
simplifier les démonstrations. C'oat aînoî qu’on abrège 
les démonstrations des Anciens , par la méthode des 
indivisibles. 

« 

Nousallonsindiquer les principales augmentations qui 
distinguent cette édition de la précédente. La première 
Section de la première Partie contient une anal3'se plus 
complète des trois principes de la Statique, avec des 
remarques nouvelles sur la nature et la liaison de ces 
principes ; elle est terminée par une démonstration 
directe du principe des vitesses virtuelles , et tout-à fait 
indépendante des deux autres principes. Dans la seconde 
Section , on démontre d’une manière plus rigoureuse 
que le principe des vitesses virtuelles pour un nombre 
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quelconque de forces en équilibre , peut se déduire du 
cas où il n'y a que deux forces, ce qui ramène direc- 
tement ce principe à celui du levier; on réduit à une 
forme plus générale les équations qui résultent de ce 
principe , et l’on donne les conditions nécessaires pour 
qu’un système de forces soit équivalent à un autre sys- 
tème de forces, et puisse le remplacer. Dans la troisième 
Section, on établit d’une manière plus directe les for- 
mules des mouvemens instantanés de rotation , et de la 
composition de ces mouvemens, et on en déduit la 
théorie des momens et de leur composition ; on y expose 
une propriété peu connue du # centre de gravité, et on 
donne une nouvelle démonstration des maxima et f ranima 
qui ont lieu dans l’état d’équilibre. La quatrième Section 
contient des formules plus générales et plus simples pour 
la solution, doe jŒolilimns qui dépendent de la méthode 
des variations; et parla comparaison de ces formules avec 
celles de l’équilibre des corps de figure variable , on y 
montre comment les questions relatives à leur équilibre 
rentrent dans la classe de celles qui sont connues sous 
le nom de problème général des isopérimètres , et se ré- 
solvent de la même manière. La cinquième Section offre 
quelques problèmes nouveaux et des remarques impor- 
tantes sur quelques-unes des solutions déjà données dans 
la première édition. Dans la sixième Section , on a ajouté 
quelques détails à l'analyse historique des principes de 
l’Hydrostatique. On a donné, dans la septième Section, 
plus de rigueur et de généralité au calcul des varia- 
tions des molécules d’un fluide, et on a rendu beau- 




tv avertissement! 1 . 

coup plus simple l’analyse des termes qui se rapportent 
aux limites de la masse fluide ^ on a déduit de cès 
termes la théorie de l’action des fluides sur les solides 
qu’ils recouvrent, ou sur les parois des vases qui les 
renferment, et on en a tiré une démonstration directe 
de ce théorème que , dans l’équilibre d’un solide avec 
Un fluide, les forces qui agissent sur le solide sont les 
mômes que si le fluide ne formait qu’une seule masse 
avec le solide. On a ajouté aussi , tant dans cette Section 
que dans la suivante qui traite de l’équilibre des fluides 
élastiques, quelques applications des formules générales 
de l’équilibre des fluides. 

La deuxième Partie , qui contient la Dynamique , 
offre un plus grand nombre d’augmentations. Dans la 
première Section on ü rendu plus complète et plus 
exacte dans quelques pointa l'analyse historique des prin- 
cipes dé la Dynamique. Il y a dans la seconde Section une 
addition importante , où l’on montre dans quels cas la for- 
mule générale de la Dynamique, et par conséquent aussi* 
les équations qui en résultent pour le mouvement d’un 
système de corps , sont indépendantes de la position 
des axes des coordonnées dans l’espace , ce qui donne 
le moyen de compléter une solution où l’on aurait sup- 
posées nulles quelques constantes , par l’introduction de 
trois nouvelles constantes arbitraires. Dans la troisième 
Section on a donné plus d’extension aux propriétés rela- 
tives au mouvement du centre do gravité et aux aires 
décrites par un système de corps ; on y a ajouté la théorie 
des axes principaux ou de rotation uniforme , déduite de 
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la considération des mouvemens instantanés de rotation, 
par une analyse différente de celle qu’on y avait em- 
ployée jusqu’ici ; et on y démontre quelques théorèmes 
nouveaux sur la rotation d’un corps solide ou d’un sys- 
tème de corps, lorsqu’elle dépend d'une impulsion pri- 
mitive. La quatrième Section est à peu de chose près 
la même que dans la première édition; mais la cinquième 
Section est entièrement nouvelle ; elle renferme la théoriô 
de la variation des constantes arbitraires, qui a fait l’objet 
de trois Mémoires imprimés parmi ceux de la première 
Classe de l’Institut, pour l’année 1808, mais présentée 
d’une manière plus simple et comme une méthode géné- 
rale d’approximation pour tous les problèmes de méca- 
nique , où il y a des forces perturbatrices peu considé- 
rables par rapport aux forces principales* 

Nous observerons ici, pour donner à cette théorie 
toute l’étendue dont elle est susceptible, que la fonc- 
tion V , qui dépend des forces principales , ne peut être 
qu’une fonction exacte des seules variables indépen- 
dantes Ç, 4 > etc. , et du temps t, mais qu’il n’est pas né- 

cessaire que la fonction désignée par a, et qui dépend 
des forces perturbatrices, soit aussi de la même nature. 
Quelles que soient ces forces , si on les décompose , pour 
chaque corps m du système , en trois X, Y, Z , suivant 
les coordonnées x , y , t, et tendantes à les augmenter, il 
n’y aura qu’à réduire ces coordonnées en fonctions des 
variables indépendantes £, 4 » <P, etc., et on pourra 

substituer à la place des différences partielles j£,-etc% 
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les sommes respectives 

Y %~ ¥ ' Z 2^)> Sm (^1%+ Y ji +Z 7ï)> etc * 

et par conséquent â la place de A. il, la quantité 
5m (X&x -+- Y&y •+■ Z&z) , 

où la caractéristique a se rapporte aux constantes arbi- 
traires ; de sorte qu’on pourra changer en 

*»(*£+ rg+zÊ). 

et ainsi des autres différences partielles de ci. De cette 
manière , la méthode sera applicable à des forces per- 
turbatrices représentées par des variables quelconques. 

Enfin la sixième Section , qui est la dernière de ce 
volume , et qui répond au paragraphe premier de la 
cinquième Section de l’édition précédente , est aug- 
mentée de différentes remarques, et surtout de la so- 
lution de quelques problèmes sur les oscillations très- 
petites des corps; elle est terminée par la théorie des 
cordes vibrantes, que j’avais donnée dans le premier 
volume des Mémoires de Turin, et qui est présentée 
ici d'une manière plus simple et à l'abri* des objections 
que d’Alembert avait faites contre ceMe théorie, dans 
le premier volume de ses Opuscules. 
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PREMIÈRE PARTIE. 




LA STATIQUE. 


L A Statique est la science de l’équilibre des forces. On entend 
eu général par force ou puissance la cause, quelle qu’elle soit, qui 
imprime ou tend à imprimer du mouvement au corps auquel on 
la suppose appliquée; et c’est aussi par la quantité du mouvement 
imprimé, ou .prêt à imprimer, que la force ou puissance doit s’es- . 
limer. Dahs l’état d’équilibre la force n’a pas d’exercice actuel; elle 
ne produit qu’une simple tendance au mouvement; mais on doit 
toujours la mesurer par l’effet quelle produirait si elle n’était {ms 
arrêtée. En prenant une force quelconque, ou son eflbt pour l’unité, 
l’expression de toute autre force n’est plus qu’un rapport, une quantité 
mathématique qui peut être représentée par des nombres ou des 
lignes; c’est sous ce point de vue que l’on doit considérer les forces 
dans la Mécanique. 

Mèc. anal. Tome /. 
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a MÉCANIQUE ANALYTIQUE. 

L’équilibre résulte de la destruction de plusieurs forces qui se 
combattent et qui anéantissent réciproquement l’action qu’elles 
exercent les unes sur les autres; et le but de la Statique est de 
donner les lois suivant lesquelles cette destruction s’opère. Ces lois 
. sont fondées sur des principes généraux qu’on peut réduire à trois; 
celui du levier, celui de la composition des forces, et celui des vi- 
tesses virtuelles. 

i. Archimède, le seul parmi les Anciens qui nous ait laissé une 
théorie de l’équilibre, dans scs deux Livres de Æquipvnderan- 
libus , ou de Plarwrum cetjuilibriis , est l’auteur du principe du le- 
vier, lequel consiste, comme le savent tous les mécaniciens, en 
ce que si un levier droit est chargé de deux poids quelconques placés 
de part et d’autre du point d’appui, à des distances de ce point ré- 
ciproquement proportionnelles aux mêmes poids, ce levier sera en 
équilibre, et son appui sera chargé de la somme des deux poids, 
Archimède prend ce principe, dans le cas des poids égaux placés 
î’i des distances égales du point d’appui , pour un axiome de Méca- 
nique évident de soi-mème, ou du moins pour un principe d’expé- 
rience; et il ramène à ce cas simple et primitif celui des poids 
inégaux, en imaginant ces poids lorsqu’ils sont coinmensurables , 
divisés en plusieurs parties toutes égales entre elles, et en suppo- 
sant que les parties de chaque poids soient séparées et transportées 
de part et d'autre sur le même levier, à des distances égales, en- 
sorte que le levier se trouve chargé de plusieurs petits poids égaux 
et placés à distances égales autour du point d’appui. Ensuite il dé- 
montrela vérité du même théorème pour les poids iucommensnrablcs, 
à L’aide de la méthode d’eshaustiou, en faisant voir qu’il ne saurait 
,y avoir équilibre entre ces poids, à moins qu’ils ne soient en rai- 
son inverse de leurs distances au point d'appui. 

Quelques auteurs modernes, comme Slevin dans sa Statique , et 
Galilée dans ses Dialogues sur le mouvement , ont rendu la démons- 
tration d’Arcliiuiéde plus simple, en supposant que les poids atta- 
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, PREMIÈRE PARTIE, SECTION I. 3 

chés au levier soieut deux parallélépipèdes horizontaux pendus par 
leur milieu, et dont les largeurs et les hauteurs soient égales, maïs 
dont les longueurs soient doubles des bras de levier qui leur 
répondent inversement. Car de celle manière les deux paral- 
lélépipèdes sont en raison inverse, de leurs bras de levier, et 
on même temps ils se trouvent placés bout-à-bout, ensorte qu’ils ' 
n’en forment plus qu’un seul dont le point du milieu répond pré- 
cisément au point d’appui du levier. Archimède avait déjà employé 
une considération semblable pour déterminer le centre de gravité 
d’une grandeur composée de deux surfaces paraboliques, dans la 
première proposition du second Livre de l’Équilibre des plans. 

D’autres auteurs , au contraire , ont cru trouver des défauts dans 
la démonstration d’Archimède, et ils font tournée de différentes 
façons, pour la rendre plus rigoureuse; mais il faut convenir qu’en 
altérant la simplicité de celte démonstration, ils n’y ont presque 
rien ajouté du côté de l’exactitude. 

.' Cependant parmi ceux qui ont cherché à suppléer à la démons- 
tration d’Archimède, sur l’équilibre du levier,* on doit distinguer 
Huygbens, dont on a un petit écrit intitulé Dêmonstrutio tequili- 
hrii bilancis , et imprimé en i6g3, dans le Recueil des anciens 
Mémoires de l’Académie des Sciences. 

Huvgheus observe qu’Archimède suppose tacitement que si plu- 
sieurs poids égaux sont appliqués à un levier horizontal, à distances 
égales les uns des autres, ils exercent la même force pour incliner 
le levier, soit qu’ils se trouvent tous du même coté du point d’appui,^ 
soit qu’ils soient les uns d’un coté et les autres de l’autre côté du 
point d’appui ; et pour éviter celte supposition précaire , au lieu 
de distribuer, comme Archimède, les parties uliquotes des deux poids 
commensurables sur le même levier, de part et d’autre des points 
où les poids entiers sont censés appliqués , il les distribue de la ménæ 
manière, mais sur deux autres leviers, horizontaux et placés per- 
pendiculairement aux extrémités du levier principal, en forme 
d,c T ; de cette manière , ou a un plan horizontal, chargé de plu- 
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sieurs poids égaux, et qui est évidemment en équilibre sur la ligne 
du premier levier, parce que les poids se trouvent distribués éga- 
lement et symétriquement des deux côtés de cette ligne • mais 
Huvghens déinoutre que ce plan est aussi ■ en équilibre sur une 
droite inclinée à celle-là , et passant par le point qui divise le levier 
• primitif eu parties réciproquement proportionnelles aux poids dont 
il est supposé chargé, parce qu’il lait voir que les petits poids se 
trouvent aussi placés à distances égales de part et d’autre de la 
même droite : d’où i! conclut que le plan, et par conséquent le levier 
proposé doit être en équilibre sur le même point. 

Cette démonstration est ingénieuse, mais elle ne supplée pas en- 
tièrement à ce qu’on peut eu cflèt desirer dans celle d’Archiniéde. 

a. L’équilibre d’un levier droit et horizontal, dont les extrémités 
sont chargées de poids égaux, et dont le point d’appui est au mi- 
lieu du levier, est une vérité évidente par elle-même, parce qu’il 
u’y a pas de raison pour que l’un des poids l’emporte sur l’autre , 5 

tout étant égal de part et d’autre du point d'appui. Il n’en est pas. 
de même de la supposition que la charge de l'appui soit égale à la 
somme des deux poids. Il parait que tous, les mécaniciens font 
prise comme un résultat de l'expérience journalière, qui apprend 
que le poids d'un coq* ne dépend que de sa masse totale , et 
nullement de sa figure (*). O11 peut néanmoins déduire cette vérité 
de la première, en considérant, comme Uuvghens, l'équilibre d’un 
%plan sur une ‘ligne. 

Pour cela, il n’y a qu’à imaginer un plan triangulaire chargé de 
deux poids égaux aux deux extrémités de sa base, et d’un poids 


(*) D’Alembert est, je crois, le premier qui ait cherché à démontrer cette 
proposition; mais la démonstration qu’il en a donnée dans les Mémoires de l'Acadé- 
mie des Sciences de lyGg, n'est pa* entièrement satisfaisante. Celle que M. Fourier a 
donnée depuis dans le cinquième cahier du Journal de l'École Polytechnique , 
est rigoureuse et tres-ingéiiicusc ; mais elle n'est pas tirée de la nature du levier. 
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double à son sommet. Ce plan sera évidemment en équilibre , étant 
appuyé sur une ligne droite ou axe fixe, qui passe par le milieu 
des deux côtés du triangle; car on peut regarder chacun de ces 
côtés comme un levier chargé dans ses dpux extrémités de deux 
poids égaux , et qui a son point d'appui sur l’axe qui passe par son 
milieu. Maintenant on peut envisager cet équilibre d’une autre ma- 
nière, en regardant la base même du triangle comme un levier 
■ dont les extrémités sont chargées de deux poids égaux; et en 
imaginant un levier transversal qui joigne le sommet du triangle 
et le milieu de sa base en forme de T , et dont une des extrémités 
soit chargée du poids double placé ait sommet, et l’autre serve de point 
d'appui au levier qui forme la base. 11 est évident que ce dernier 
levier sera en équilibre sur le levier transversal qui le soutient dans 
son milieu, et que celui-ci sera par conséquent en équilibre sur 
l’axe sur lequel le plan est déjà en équilibre. Or comme l’axe passe 
par le milieu des deux côtés du triangle, il passera aussi nécessai- 
rement par le milieu de la droite. menée du sommet du triangle 
au milieu de sa base; donc le levier transversal aura son point 
d’appui dans le point de milieu, et devra par conséquent être chargé 
également aux deux bouts. Donc la charge que supporte le point 
d’appui du levier qui fait la base du triangle , et qui est chargé à 
ses deux extrémités de poids égaux , sera égale au poids double du 
sommet , et par conséquent égale à la somme des deux poids. 

Si, au lieu, d’un triangle, on considérait un trapèze chargé à 
ses quatre angles de quatre poids égaux, on trouverait de la même 
manière , que les deux leviers de longueurs .inégales , formant les 
côtés parallèles du trapèze , exercent sur leurs points d’appui des 
forces égales. 

5. Cette proposition une fois établie, il est clair qu’on peut , ainsi 
qu’ Archimède le fait , substituer à >un poids en équilibre sur un 
levier, deux poids égaux chacuu à la moitié de ce poids, et placés 
sur le même levier, à distances égales de part et d’autre du point 
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où lé poids est attache. Car l'action de ce poids est la même que 
celle d’un levier suspendu par son milieu au même point , et chargé 
à ses deux bouts, de deux poids égapx chacun à la moitié du mémo 
poids, et il est évident que rien n’empêche d’approcher ce dernier 
levier du premier, de manière qu’il eu fasse partie; ou bien, ce, 
qui est peut-être plus rigoureux , il n’y a qu’à regarder ce dernier 
levier comme étant tenu en équilibre 'par une force appliquée à 
son point de milieu , dirigée de bas en haut et égale au poids dont 
les deux moitiés sont censées appliquées à ses extrémités; alors en 
appliquant ce levier en équilibre, sur le premier levier qui est sup. 
posé en équilibre sur son point d’appui , l’cquilibre total subsistera 
toujours, et si l’application se fait de manière que le milieu du se- 
cond levier coïncide avec l’exli'émité d’un des bras du premier levier, 
la force qui soutient le second levier pourra être censée appliquée 
au poids même dont ce bras est chargé, et qui, étant soutenu, n’aura 
plus d’action sur le levier, mais se trouvera ainsi remplacé par deux 
poids égaux chacun à sa moitié et placé de part et d’autre de ce poids, 
sur le premier levier prolongé. Gette superposition d’équilibres est 
en Mécanique un principe aussi fécoud que l’est eu Géométrie la 
superposition des ligures. 

4. On peut donc regarder l’équilibre d’un levier droit et hori- 
zontal chargé de deux poids en raison inverse de leurs distances au 
point d’appui du levier, comme une vérité rigoureusement démon- 
trée; et par le principe de la superposition, il est facile de l’étendre 
à un levier angulaire quelconque, dont le point d’appui serait dans 
l’angle, et dont les bras seraient tirés en sens contraire par des 
forces perpendiculaires à leurs directions. En effet, il est évident 
• qu’un levier angulaire ù bras égaux, et mobile autour du sommet 
de l’angle, sera tenu en équilibre par deux forces égales appliquées 
perpendiculairement aux extrémités des deux bras, et tendantes à 
les faire tourner en sens contraire.. Si donc on a un levier droit 
en équilibre, dout l’un des bras soit égal à ceux du levier angulaire, 
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et soit chargé à sou extrémité d’un poids équivalent à chacune des 
puissance» appliquées au levier angulaire , l’autre bras étant chargé 
du poids nécessaire pour l’équilibre ; et qu'on superpose ces leviers 
de manière que le sommet de l’angle dç l’un tombe sur le point 
d’appui de l’autre , et que les bras égaux de l’un et de l’autre coïn- 
cident et n’eu forment plus qu’au : la puissance appliquée au bras 
‘ du levier angulaire soutiendra le poids suspendu au bras égal du 
levier droit, de manière qu’on pourra faire abstraction de l’un et de 
l’autre, et supposer le bras formé de la réunion de ccs deux-ci anéanti. 
L’équilibre subsistera donc encore entre les deux autres bras for- 
mant un levier angulaire tiré à ses extrémités par des forces per- 
pendiculaires, et en raison inverse de la longueur des bras comlnc 
•dans le levier droit. . • 

, Or une force j>cut être censée appliquée à tel point que l’on veut 
de sa direction. Donc deux forces, appliquées à des points quel- 
conques d’un plan retenu par un point tixe, et dirigées comme on 
voudra dans ce plan, sont en équilibre lorsqu’elles sont entre elle» 
en raison inverse des perpendiculaires abaissées de ce point sur 
leurs directions ; car on peut regarder ccs perpendiculaires comme 
♦formant un levier angulaire dont le ]>oint d’appui est le point fixe 
du plan : c’est ce qu'on appelle maintenant le principe des moment, 
en entendant par moment le produit d’une force par le bras du 
levier par lequel elle agit. 

Ce principe général suffit pour résoudre tous les problèmes 
de la Statique. La considération du trtuil l’avait fait apercevoir- 
dès les premiers pas que font a faits après Archimède,, dans la 
théorie des machines simples , comme on le voit par l’ouvrage du 
Guide Lbaldi , intitulé Mecanicorum liber, qui a paru à Pcsaro, 
eu 1677 ; mais cet auteur.ua pas su l’appliquer au plan incliné, 
ni aux autres machines qui en dépendent , comme le coin et la vis 
dont il n’a donné qu’une, théortc peu exacte. 

5 . Le rapport de la puissance an poids sur un plau incliné a été 
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long-temps un problème parmi les Mécaniciens modernes. St e vin 
l’a résolu le premier ; mais sa solution est fondée sur "une consi- 
dération indirecte et indépendante de la théorie du levier. 

Slevin considère un triangle solide posé sur sa base horizontale, 
ensorle que ses deux côtés forment deux plans inclinés ; et il imagine 
qu’un eliapelet formé de plusieurs poids égaux, enfilés à des dis- 
tances égales , ou plutôt une cliainc d'égale grosseur soit plucée sur 
les deux côtés de ce triangle, de manière que toute la partie supé- 
rieure se trouve appliquée aux deux côtés du triangle, et que la 
partie inférieure pende librement au-dessous de la base , comme si 
elle était attachée aux deux extrémités de celte base. 

Or Stovin remarque qu'en supposant que la chaîne puisse glisser 
• librement sur le triangle , elle doit cependant demeurer en repos 
car si elle commençait à glisser d’elle -môme dans un sens, elle 
devrait continuer à glisser toujours , puisque la même cause de 
mouvement subsisterait, la eliaîne se trouvant, à cause de l’uniformité 
de scs parties, placée toujours de la même manière sur le triangle, 
d’où résulterait un mouvement perpétuel, ce qui est absurde. 

11 y a donc nécessairement équilibre entre toutes les parties de 
la chaîne; or on peut regarder la portion qui pend au-dessous de' 
la hase , comme étant déjà en équilibre d’elle-méme ; donc il faut que 
l'effort de tous les poids appuyés sur l’un des côtés, contrebalance 
l'effort des’poids appuyés sur l’autre côté ; mais la somme des uris 
.est à la somme des autres, dans le même rapport que les longueurs 
des côtés sur lesquels ils Sont appuyés. Donc il faudra toujours la 
même puissahcc pour soutenir un ou plusieurs poids placés sur un 
plan incliné, lorsque le poids total sera proportionnel à la longueur 
du plan , en supposant la hauteur la même ; mais quand le plan est 
vertical, la puissance est égale au poids; donc, dans tout plan in- 
cliné, la puissance est au poids* comme la hauteur du plan à sa 
longueur. • — » 

J’ai rapporté cette démonstration de Stevin, parce qu’elle est 
Jjxs-ingémcusc, et qu’elle est d’ailleurs peu connue. Au reste, Stevin 

déduit 
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déduit de celle théorie celle de l’équilibre entre trois puissances qui 
agissent -sur un meme point , et il trouve que cet équilibre a lieu 
lorsque les puissances sont parallèles et proportionnelles aux trois 
eûtes d’un triangle rectiligne quelconque. Voyez les Elémens de 
Statique et les Additions à la Statique de cet auteur, dans les 
Hypomnemata Mathemalica , imprimés à Leyde, en ibof», et dans , 
les Œuvres de Stevin, traduites en français, et imprimées en i634, 
.par les Elzevirs. Mais on doit observer que ce théorème fondamental 
de la Statique, quoiqu’il soit comi^inémcnt attribué à Stevin, n’a ' 
cependant été démontré par cet auteur, que dans le cas où 
les directions de deux des puissances font entre elles un angle 
droit. ? 

Stevin remarque avec raison qu’un poids appuyé sur un plan 
incliné pt retenu par une puissance parallèle au plan, est dans le 
même cas que s’il était soutenu par deux fds, l’un perpendiculaire 
et l’autre parallèle au plan; et par sa théorie du plan incliné, il 
trouve que le rapport du poids à la puissance parallèle au plan , 
est comme l’hypoténuse à la base d’un triangle Yectanglc formé sur 
Je plan par deux drôites, l’une verticale et l’autre perpendiculaire 
au plan. Stevin se bontente ensuite d’étendre cette proportion au 
cas ou Ib fil qui retient le poids sur le plan incliné serait aussi 
incliné à ce plan, en construisant un triangle analogue avec les 
mêmes lignes, l’une verticale , l’autre perpendiculaire an plan, et en 
•prenant la- base dans la direction du fil; mais il Ihudrait pour cela 
qu’il eût démontré que la même proportion a lieu dans l’équilibre 
d’un' poids . soutenu sur un plan intliné par une puissance oblique 
au plan , ce qui ne peut pas se déduire de la coiisidératiou de la 
chaîne imaginée par Stevin. 

. 6. Dans les Mécanique* de Galilée, publiées d’abord en français 
par le père Mersenne en i(>34 , l’équilibre sur un plan incliné est 
réduit à- celui d’un levier angulaire à deux bras égaux, dont l’un 
est supposé perpcnd^ilairé au plan, et cljargé du poids appuyé 
Méc. anal. Tuinê I. ' ' a 
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6ur le plan, et dont l’autre est horizontal et charge d’un poids équi- 
valant à la puissance. nécessaire pour retenir le poids sur le plan; 
cet équilibre est ensuite réduit à celui d’un levier droit et horizon- 
tal , en regardant le poids attache au bras incliné, .comme suspendu 
à. un bras Ijorizontal formant un levier droit avec le bras horizontal 
/lu levier angulaire. Ainsi le poids est à la puissance qui le soutient 
sur le plan. incliné, en raison. inverse de ces deux bras du levier 
droit, et il est facile de prouver que ces bras sont entre eux comme 
la hauteur du plan à .sa longueur. 

On peut dire que c’est là la première démonstration directe qu’on 
ait eue.de l’équilibre sur un plan incliné. Galilée s’en est servi de- 
puis pour démontrer rigoureusement l'égalité des vitesses acquises par 
les corps pesans, en descendant d'une même hauteur sur desfylans 
diversement inclinés, égalité qu’il s’était contenté de supposer dans 
la première édition de ses Dialogues. 

11 eut été facile à Galilée de résoudre aussi le cas où la puis- 
sance qui retient le poids a une direction oblique au plan; mais 
ce nouveau pas n’a été fait qne quelque temps après, par Robcrval, 
dans un .Traité de Mécanique imprimé en i636, dans X Ilarrnonik 
universelle de Mcrsenne. - * * * ■ 

.. • j 

7, Robcrval regarde aussi le poids appuyé sur le plan incliné «k 
♦ comme attaché au bras d’un levier perpendiculaire au plan, et il 
considère la puissance comme une force appliquée au même bras, 
suivant une -direction donnée; il a ainsi un levier à un seul bras, 
dont une extrémité est fixe , et dont l’autre extrémité est tirée par 
deux forces, celle du poids et celle delà puissance qui . le retient; 
il substitue ensuite à ce levier un levier angulaire à deux bras per- 
pendiculaires aux directions des deux forces et avant le même point 
üxe pour point. d'appui, et il suppose les deux forces appliquée* aux 
Lias de ce levier suivant leurs propres directions, ce qui lui donne 
pour l’équilibre le rapport du poids à la puissance , en raison inverse 
des deux bras du levfoç angulaire, c'est-à-dir#des perpendiculaire* 


/* 
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menée» du point fixe sur les directions du poids et de la puissance. 

De là Roberval déduit l’équilibre d’un poids soutenu par deux 
cordes qui fiait entre elles un angle quelconque, en substituant au 
levier perpendiculaire au plan une corde attachée au point d’nppuj 
du levier, «l à la puissance une autre corde tirée par Une force 
dans la direction de cette puissance; et par différentes constructions 
et analogies un peu compliquées, il parvient à cette conclusion, que 
si de quelque point pris dans -la verticale du poids, on mène une 
parallèle à l’uîie des 'corde», jusqu’à la rencontre de l’autre corde , 
le triangle formé ainsi aura ses côtes prôporlionnels au poid's et aux • 
paissances qui agissent dans la direction des mêmes Côtés, ce qui 
•est, comme l’on voit, le théorème donné par Stevin. 

J’ai cru devoir fhire mention de cette démonstration de ftoberval, 
non-seulement parce que c’est la première démonstration rigou- 
reuse qu’on ait eue du théorème de Stevin , mais encore parce qu’elle 
est restée dans, l'oubli dans un Traité d’IIarmonic assez rare aujour- 
d’hui , où personne ne s’avise de la chercher. Au reste, je ne suis 
entré dans ce détail sur ce qui regarde la théorie du levier, que 
pour faire plaisir à ceux qui aiment à suivre' la marche de l’esprit 
dans les sciences, et à connaître les routes que les inventeurs ont 
tenues, et les routes plus directes qu’ils auraient pu tenir. 

• 8. Les Traites de Statique qui ont paru après celui de Roberval , 
jusqu’à l’époque de Id découverte de la composition de# forces , 
n’oflt rien ajouté à cette partie de la Mécanique ; on n’y trouve que 
les propriétés déjà^tonnucs du levier et du plan incliné et leur ap- 
plication aux autres machines simples ; encore y en a-t-il quelques-uns 
qui renferment des théories peu exactes , comme celui de Lami sur 
l’équilibre des solides, où il donne une proportion fausse du poids 
à la puissance qui le retient sur un plan incliné. Je nè parle pas 
ici de Descartes de Torricelli et de WalHs, parce qu’ils ont adopté 
pour l’équilibre un principe qui se rapporte à celui des vitesse* vir- ' 
tuclles, et dont ils n’avaient pas la démonstration. 
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q. .Le second principe Fondamental de la Statique est celui de la * 
composition des forces. Il C6t fondé sur cette supposition, que si 
deux forces agissent à la fois sur un corps suivant dillérentes di- 
rections, ces forces équivalent alors h upc forcc^ûnique, capable 
*d'iniprimer au .corps le même mouvement que lui dominaient les 
deux forces agissant séparément. Or un corps. qu'on fait mouvoir . 
uniformémepL suivant deux directions dillérentes à la fois , parcourt 
nécessairement lu diagonale du parallélogramme dont il eût parcouru 
séparément les cotés eu vertu de chacun des Beux mouvcmcns. D'où 
l'on conclut que deux puissances quelconques. qui agissent ensemble 
sur un même corps, sont équivaleules à une scuje représentée dans 
sa quantité et sa direction, par la diagonale du parallélogramme 
dont leaVbôtés représentent en particulier les quantités et les direc- 
tions des deux puissances données. C’est en quoi 'consiste le prin- 
cipe qu’on nominç lu bomjtoaitian des forces. 

Ce principe suffit seul pour déterminer les lois de l’équilibre dans 
tous les cas ; car en composant ainsi successivement toutes, les forces • 
deux à deux,' ou doit parvenir à une force uniqum qui sera équi- ' 
valent* à toutes cqs forces, et qui par conséquent devra être nulle 
daus le cas d’équilibre, s’iln’y a dans le système aucun point fixe; 
mais s'il -y eu a uu, il faudra que la direction de celle lbrce unique 
passe'par le poiut fixe. C’est ce qu’on peut voir daus tous les. livres 
de Statique, ot particuliérement dans la nouvelle Mécanique de 
Varignon , où la théorie des maciiiucs est déduite uniquement du 
principe dont nous venons de parler. 

*11 est évident que le théorème de Stcvin su^ l’équilibre de trois 
forces parallèles et proportionnelles aux trois ciités d’uu triangle 
quelconque, est une conséquence immédiate et nécessaire du prin- 
cipe de la composition ' des^ forces , oq plutôt qu’il n’est que ce 
mème t principe présenté sous une autre forme. Mais celui-ci a 
l’avaulage d’être fondé sur des nutionS simples 'et naturelles, au 
* licu^ que le théorème de S te vin ne l’est que sur des considérations 
indirectes. . _ . 

• . • f •• A... 
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jo. Ix'S Anciens ont connu la composition des mouvemens, comme 
on le voit par quelques passages tf Aristote, dans scs Questions mé- 
caniques; les -géomètres surtout l'ont cnqilpjfée pour la description 
tics couines, comme Archimède pour le spirale, JVicomédc pour la 
concoide,. etc. ; et parmi les modernes, Rqbcrval eu a déduit une 
méthode ingénieuse de tirer les tangentes aux courbes qui peuvent 
être censées décrites |>ar deux mouveinens dont la loi est donnée ; 
mais Galüce'est lç premier qui ait employé la Considérai itm du 
modvement composé dans la Mécajiique, poür déterminer la courbe 
décrite par uu ®orps pesant, en vertu de faction delà gravité et de 
la force de projection. . 

Dans la seconde proposition de là quatrième Journée de ses Dia- 
logues, Galilée démontre qu'un corps mu aveç de u* vitesses uni- 
formes, l'ujae horizontale, l’autre verticale, doit prendre une* vitesse 
représentée par l'hypoténuse du triangle demi les cotés représentent* 
ces deux vitesses; mais il paraît eu même temps que Galilée n’a .pas 
connu toute l’importance de ce théorème dans la théorie- de l’équi- 
libre ; cas dans le Dialogue troisième, ou il trgite du mouvement des 
corps pesons sur des plans inclinés , au lieu d'employer le Principe 
de la composition du mouvement pour déterminer directement la 
gravité relative d’un corps sur un plan incliné, il déduit plutôt cette 
détermination, de la Jhéorie de l'équilibre sur .les plans inclinés , 
d’après ce qu’il avait établi qupai'avaul ddhs son Traité delUi Sricnxa 
Meoanica , dans lequel il rappelle le plan incliné au levier. 

On trouve ensuite la théorie des mouvemens composés dans 
les écrits de Descartes, de Roberval, de Mersenne, de Wallis, etc.: 
mai» jusqu’à l’année 1687, dans laquelle ‘ont paru les Principes 
mathématique de Newton , et le Projet de la nouvelle Mécanique * 
«de Varigrton, on n’avait point pensé à‘ substituer dans la composi- 
tion des mouvemtyas , les forces aux mouvemens qu’elles peuvent 
- produire, et à déterminer la force composée résultante de deux 
forces données , comme on détermine le mouvement composé de 
deux mouvemens rectilignes et luiiformes donnés. 

j» » 


,4 MÉCANIQUE ANALYTIQUE. 

Dans le second corollaire de la troisième loi du mouvement , 
Newton montre en peu de mots comment les lois de l’équilibre se 
déduisent facilement de là composition et décomposition des forces, 
én prenant la diagonale d’uu parallélogramme pour la force compo- 

* 6 ee de deux forces représentées par ses côtés; mais cet objet - est 
traité plus en détail dans l’ouvrage dc-Varignou; et la Nouvelle Méca- 
nique qui a paru après sa mort , eu 1 736 , renferme une théorie com- 
plète sur lequi'ibradeir forces dans les différentes machines, déduite de 
lâ seule considération de la composition ou décomposition des forces. 

' * • ’ * - • 

11. “Le. principe de la composition des forces donne tout de suite 
les conditions de l’cquilibre entre trois puissances qui agissent sur 
un point, qutm n’avait pu déduire de l’équilibre du levier que par 
une suite de raisonuemens. Mais d’un autre côte , lorsqu’on veut , 

‘par ce principe, trouver les conditions de l’équilibre entre deux 
puissances parallèles appliquées aux extrémités d’un levier droit, «1 
est obligé d’employer des considérations indirectes, en substituant 
un levier angulaire au levier droit , comme Newton et cPAlcmbert • 
l’ont fait, ou en ajoutant deux forces étrangères qui se détruisent 
mutuellement, mais qui étaut composées avec les puissances don- 
nées, rendent leurs directions concurrentes, ou epfin eu imaginant 
que les directions -des puissances prolongées •concourent à l’infini , 
et en prouvant que la puissance composée doit passer par le point 
d’appui; c’est La manière dont s’y est pris Varignon dans sa Mé- 
canique. Ainsi, quoique à la rigueur les deux principes du levier 
et de la composition cJ es forces conduisent toujours aux mêmes 

• résultats, il est remarquable que le cas le plus simple pour l’un de 
ces principes , devient le. plus compliqué pour l’autre. 

. ' . • ’ * • 

13 . Mais on peut établir une liaison immédiate entre c<a deux 

principes , par le théorème que Yarignon a donne dans sa nouvelle 
Mécanique ( section 1 ", lcmme XVI.), 'et qui consiste en ce que si, 
d’un point quelconque pris^ dans le plan d’un parallélogramme, on 
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abaisse des perpendiculaires sur la diagonale et sur les deux cotés 
qui comprennent celte diagonale , le produit de la diagonale par sa 
perpendiculaire est égal à la somme des piSwluits des deux côtés par 
leurs perpendiculaires respectives, si le ’jK>int tombe hors du paral- 
lélogramme, ou àrlcur différence, s’il tombe dans le parallélogramme. 

V arignon fait voir, par une construction très-simple , qu’en formant 
dqs triangles qui aient la diagonale et les deux côtés pour bases, et 
fc point donné pour sommet commun , te triangle formé sur la dia- 
gonale est, dans le premier cas, égal à la somme, et dans le se- # 
cond cas, à la différence des deux triangles formés sur les côtés; ce 
qui est en soi-mémo un beau théorème de Géométrie, indépendam- 
ment «le son application n la Mécanique. 

Ce théorème aurait lieu également et la démonstration serait la 
môme, -si sur le prolongement de te diagonale et des côtés on 
prenait partout où l’on voudrait des parties égales' à ces ligues ; de 
sorte «pic comme toute puissance peut être supposée appliquée *à 
un ]>oint quelconque de sa direction, on peut conclure en général 
que deux puissances représentées en quantité et en direction par 
deux droites placées dans un plan , ont une composée ou résultante 
représentée eu «piautité et en direction par une droite placée dans le 
, même plan, qui étant prolongée passe par Je point de concours des 
deux «b oites et qui soit telle , qu’ayant pris dans ce plan un point 
quelconque, et abaissé de ce point des perpendiculaires sur ces 
trois droites prolongées ,• s’il est nécessaire , le produit de te résul- 
tante par sa perpendiculaire soit égal à 1a somme ou à la différence 
des produits respectifs des deux puissances composantes par -leurs 
perpendiculaires, selon que le point d’où partent les trois perpen- 
«bCulaires, sera pris au dehors ou au dedans des droites qui repré- 
sentent les puissances composantes. 

• Lorsque ce point est supposé tomber Sur 1a direction de la ré- 
sultante , cette puissance n’éntre plus . dans l'équation , et l’on a 
l’égalité entre les deux produits «les composantes par leurs perpen- 
diculaires; c’est le cas de tout levier droit et angulaire, dont le point 
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d’appui est Je même que le point dont il s’agit, parce qu’alors l’action 

de la résultante. est détruite par la résistance de l’appui. 

Ce théorème, dù.à Vartgnon, est le fondement de presque toutes 
les Statiques modernes, ou il constitue le principe général appelé 
des momens. Son grand avantage consiste en ce qtlc la composition 
et lu résolution des forces y sont réduites à des additions et de* 
soustractions; de sorte que , quel que soit le nombre des puissances à 
composer, on trouve facilejnent la puissance résultante, laquelle doi£ 
être nulle dans le cas d équilibre. 

t 

* . 

i 3 . J’ai rapporté l'époque de la découverte de Varignon à celle de 
la, publication de son projet quoique dans 1* Avertissement qui est 
à la tête de la Nouvelle Mécanique , on ait avancé qu’il «vait donné 
deux ans auparavant , dans l 'Histoire de la République des Lettres , 
uq Mémoire sur 'les poulies à moufles, dans lequel il se servait des 
mouvemeus composés pour déterminer tout ce qui regarde cette 
machine,; mais je dois observer que cet article manque d’exactitude. 
Le Mémoire dont il s’agit sur les poulies , ne, se trouva que dans 
les Nouvelles de la République des Lettres du mois de mai 1687,, 
sous le titre de Nouvelle Démonstration générale de l’usage des 
Poulies à moufle. L’auteur y considère l'équilibre d’un poids sou- 
tenu par une corde qui passe sur une poulie, et dont les deux parties 
ne sont pas parallèles. Il n’y fait point usage ni même mention du 
principe de la composition des forces , tnais«il emploie les théorèmes 
déjà connus sur les poids soutenus par des cordes, et il cite les 
Statiques de Pardis et de Decbales. Dans unesecoude démonstration , 
il réduit la question au levier , en regardant la droite qui joint les 
deiix points où la cordc abandonne la poulie, comme un 'levier 
chargé du poids appliqué à la poulie, et dont les extrémités sont tirées • 
par les deux pprlious de la corde qui sgutient la poulie. 

Pour ne rien omettre de cy qui regarde l’histoire de la découverte 
de la composition des forces , je dors dire un . mot d’uu petit écrit 
publié par Lami en 1687, sous le titre de Nouvelle manière de dé- 

• ' * montrer 
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montrer les principaux Théorèmes des élémens des Mécaniques: 
L’auteur observe que si un corps est poussé par deux forces suivant 
deux directions différentes , il suivra nécessairement une direction 
moyenne , de sorte que si le chemin suivant cette direction lui était 
ferme , il demeurerait en repos , et les deux, forces se feraient équi- 
lihre. Or il détermine la direction moyenne par la composition des 
deux mouvemens que le corps ‘prendrait dans le premier instant 
en vertu de chacune dcs'deux forces, si elles agissaient séparément , 
ce qui lui donne la diagonale du parallélogramme dont les deux 
côtés seraient les espaces parcourus en même temps par l’action 
des deux forces , et par conséquent proportionnels aux forces. De là 
il lire tout de suite le théorème cpte les deux forces sout entre elles 
en raison réciproque des sinus des angles que leurs directions font 
avec la direction moyenne que le corps prendrait s’il nelait pas 
arrêté ; et il en fait l’application au plan incliné , et au levier lorsque 
ses extrémités sont tirées par des puissances dont les directions font 
un angle; mais pour le cas où ces directions sont parallèles , il em- 
ploie un raisonnement Vague cl ]>cu concluant. 

La conformité du principe employé par Lami avec celui de 
Varignon , avait fait dire à l’auteur de - 1 'Histoire des Ouvrages des 
Savons ( avril 1688 ) , qu’il y avait apparence que le premier devait 
au dernier la découverte de son principo. Lami s’est justifié de 
cette imputation, daus une Lettre publiée dans le Journal des Sa- 
vans, du i 5 septembre 1688, à laquelle le journaliste a répondu, au 
mois de décembre de la même année; mais cette contestation à 
laquelle Varignon n’a point pris part, n’a pas été plus loin, et l’écrit 
de Lami parait être tombé dans l’oubli. 

Au reste , la simplicité du principe de la composition des forces , 
et la facilité de l’appliquer à tous les problèmes sur l’équilibre, font 
fait adopter des mécaniciens aussitôt après sa découverte, et on 
peut dire qu’il sert de base à presque tous les Traités de Statique 
qui ont paru depuis. 

Méc. anal. Tome l. 5 
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i4. On ne peut cependant s’empêcher de reconnaître que le prin^ 
eipe du levier a seul l’avantage d’être fondé sur la nature de l'équi- 
libre considéré en lui-même , et comme un état indépendant du 
mouvement ; d’ailleurs il y a une différence essenlie'le dans la 
manière d’estimer les puissances qui se font équilibre dans ces deux 
principes ; de sorte que si l’on n’était pas parvenu à les lier par les 
résultats, on aurait pu douter avec Taison s’il était permis de substi- 
tuer au principe fondamental du levier, celui qui résulte de La 
considération étrangère des mouvemens composés. 

En effet, dans l’équilibre du levier , les puissances sont des poids 
ou pouvent être regardés comme tels, et une puissance n’est censée 
double ou triple d’une autre, qu’autant qu’elle est formée par la réu- 
nion de deux ou trois puissances égales chacune à l’autre puis- 
sance ; mais la tendance à se mouvoir est supposée la même dans 
chaque puissance , quelle que soit son intensité ; au lieu que duns 
le principe de la composition des forces , on estime la valeur des 
forces par le degré de vitesse qu’elles communiqueraient au corps 
auquel elles sont appliquées, si chacune était libre d’agir séparémeul; 
et c’est peuirêtre cotte différence dans la manière de concevoir les 
forces , qui a empêché long-temps les mécaniciens d'employer les 
lois connues de la composition des mouvemens dans la théorie 
de l’équilibre , dont le cas le plus simple est celui de l’équilibre des 
corps pesans. 

j 5. On a cherché depuis à rendre le principe de la composition 
des forces indépendant de la considération du mouvement, et à 
l'établir uniquement sur des vérités évidentes par elles-mêmes. 
Daniel Bernoulli a donné le premier, dans les Commentaires de 
l’Académie de Pétersbourg , tome I , une démonstration très-ingé- 
nieuse du parallélogramme des forces , mais longue cl compliquée , 
que d’Alcmbert* a ensuite rendue uu peu plus simple dans le pre- 
mier volume de ses Opuscules. 
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Cette démonstration est fondée sur ces deux principes : 
i°. Que si deux forces agissent sur un même point dans des 
directions différentes , elles ont pour résultante une force unique 
qui divise en deux également l’angle compris entre leurs directions 
lorsque les deux forces sont égales, et qui est égale à leur somme 
lorsque cet angle est nul, ou à leur différence, lorsque l'angle est de 
deux droits ; a° que des équi-multiples des mêmes forces , ou des 
forces quelconques qui leur soient proportionnelles ont une résultante 
cqui-multiplc de leur résultante ou proportionnelle à cette résultante , 
les angles demeurant les mêmes. 

Ce second principe csVtflMent en regardant les forces comme 
des quantités qui peuvent s’ajouter cl se soustraire. 

A l’égard du premier , on le démontre en considérant le mouve- 
ment qu’un corps poussé par deux forces qui ne se font pas équi- 
libre , doit prendre , et qui étant nécessairement unique, peut être 
attribué à une force unique agissant sur lui dans la direction de 
son mouvement. Ainsi on peut dire que ce principe n’est pas tout 
à fait exempt de la considération du mouvement. 

Quant à la direction de la résultante dans le cas de l’égalité des deux 
forces , il est clair qu’il n’y a pas plus de raison pour qu’elle soit plus 
inclinée à l’une qu’à l’autre de ces deux forces, et que par conséquent 
elle doit couper l’angle de leurs directions en deux parties égales. 

On a ensuite traduit en analyse le fond de cette démonstration , 
et on lui a donné différentes formes plus ou moins simples , en con- 
sidérant la résultante comme fonction des forces composantes et de 
l’angle compris entre leurs directions. Voyez le second tome des 
Mélanges de la Société de Turin , les Mémoires de l’Académie des 
Sciences de 1769, le sixième volume des Opuscules de d’Alera- 
bert, etc. Mais il faut avouer qu’en séparant ainsi le principe de la 
composition des forces de celui de la composition des mouvements , 
on lui fait perdre ses principaux avantages , l’évidence et la simpli- 
cité , et on le réduit à n’étre qu'un résultat de constructions géo- 
métriques ou d’analyse. 
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16. Je viens enfin au troisième principe , celui des vitesses vir- 
tuelles. On doit entendre par vitesse virtuelle , celle qu’un corps en 
équilibre est disposé à recevoir, en cas que l’équilibre vienne à être 
rompu , c’est-à-dire , la vitesse que ce corps prendrait réellement 
dans le premier instant de son mouvement ; et le principe dont il 
s’agit consiste en ce que des puissances sont en équilibre quand 
elles sont en raison inverse de leurs vitesses virtuelles , estimées 
suivant les directions de ces puissances. 

Pour peu qu'on examine les conditions de l’équilibre dans le levier 
et dans les autres machines', il est facile de reconnaître cette loi , 
que le poids et la puissance sont topours en raison iuverse des 
espaces que Fuu et l’autre peuvent parcourir eu même temps ; ce- 
pendant il ne parait pus que les Anciens en aient eu connaissance. 
Guido Ubaldi est peut-être le premier qui l'ait aperçue dans le levier 
et dans les poulies mobiles ou moufles. Galilée l’a reconnue ensuite 
dans les plans inclinés et dans les macliines qui en dépendent, et il 
l'a regardée comme une propriété générale de l’équilibre des ma- 
chines. Voyez son Traité de Mécanique et le seholie de la seconde 
Proposition du troisième Dialogue, dans l'édition de Boulogne de i655. 

Galilée entend par moment d’un poids ou d’une puissance appli- 
quée à une machine , l’effort , l’action , l’énergie , Yiinpelus de cette 
puissance pour mouvoir la machine , de manière qu’il y ait équilibre 
entre deux puissances , lorsque leurs momens pour mouvoir la ma- 
chine en sens contraires sont égaux; et il fiiit voir que le moment 
est toujours proportionnel à la puissance multipliée par la vitesse 
virtuelle, dépendante de la manière dont la puissance agit. 

Cette notion des momens a aussi été adoptée par Wallis, dans 
sa Mécanique publiée en 1669. L’auteur y pose le principe de l’éga- 
lité des momens pour fondement de la Statique , et il en déduit au 
long la théorie de l’équilibre dans les principales machines. 

Aujourd’hui on n’entend plus communément par moment, que 
le produit d’une puissance par la dislauce de sa direction à un 
point, ou à une ligne, ou à un plan, c’cst-à-dire par le bras de 
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levier par lequel clic agit ; mais il me semble que la notion du mo- 
ment donnée par Galilée et par Wallis, est bien plus naturelle et plus 
générale, et je ne vois pas pourquoi on l’a abandonnée pour y en 
substituer une autre qui exprime seulement la valeur du moment dans 
certains cas, comme dans le levier, etc. 

Descartes a réduit pareillement toute la Statique à un principe 
unique qui revient, pour le fond, à celui de Galilée, mais qui est pré- 
senté d’une manière moins générale. Ce principe est , qu’il ne faut ni 
plus ni moins do force pour élever un poids à une certaine hauteur', 
qu’il en faudrait pour élever un poids plus pesant à une hauteur 
* d’autant moindre , ou un poids moindre à une hauteur d’autant plus 
grande. {Voyez la Lettre 73 du tome I, publié en 1667, et le Traite de 
Mécanique imprime dans les Ouvrages posthumes.) D’où il résulte 
qu’il y aura équilibre entre deux poids , lorsqu’ils seront disposés de 
manière que les chemins perpendiculaires qu’ils peuvent parcourir 
ensemble, soient en raison réciproque des poids. Mais dans l’applica- 
tion de ce principe aux différentes machines, il ne faut considérer que 
les espaces parcourus dans le premier instant du mouvement , et qui 
sont proportionnels aux vitesses virtuelles; autrement on n’aurait pas 
les véritables lois de l’équilibre. 

Au reste, soit qu’on regarde le principe des vitesses virtuelles, 
comme une propriété générale de l’équilibre, ainsi que l’a fait Galilée; 
soit qu’on veuille le prendre avec Descartes et Wallis pour la vraie 
cause de l'équilibre , il faut avouer qu’il a toute la simplicité qu’on 
peut desirer dans un principe fondamental ; et nous verrons plus bas 
combien ce principe est encore recommandable par sa généra- 
lité. 

Torricelli, fameux disciple de Galilée, est l’auteur d’un autre» prin- 
cipe, qui dépend aussi de celui des vitesses virtuelles; c’est que, 
lorsque deux poids sont liés ensemble et placés de manière que leur 
centre de gravité ne puisse pas descendre, ils sont en équilibre dans 
cette situation. Torricelli ne l’applique qu’au plan incliné, mais il est 
facile de se convaincre qu'il n’a pas moins lieu dans les autres ma- 
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chines. Voyez son Truité de motu gravium naturaliter descendcn - 

tium, qui a paru en ifi44. 

Le principe de Torricelli <yi a fuit naître un autre, dont quelques 
auteurs ont fait usage pour résoudre avec plus de facilité différentes 
questions de Statique. C'est celui-ci : que dans un système de corps 
pesans en équilibre, le centre de gravité est le plus bas qu’il est pos- 
sible. Eu effet, on sait par la théorie de maximis et minirnis , que le 
centre de gravité est le plus bas lorsque la différentielle de sa des- 
cente est nulle , ou, ce qui revient au même, lorsque ce centre ne 
monte ni ne descend , tandis que le Système change infiniment peu 
de place. 

m 

17. Le principe des vitesses virtuelles peut être rendu très-général, 
de cette manière : 

Si un système quelconque de tant de corps ou points que Von veut, 
tirés chacun par des pui s sances quelconques , est en équilibre , et qu’on 
donne, à ce système un petit mouvement quelconque , en vertu duquel 
chaque point parcoure un es/race infiniment petit qui exprimera su 
vitesse virtuelle, la somme des puissances multipliées chacune par 
l'espace que le point où elle est appliquée , parcourt suivant la direc- 
tion de cette même puissance , sera toujours égale à zéro , en regar- 
dant comme positifs les petits espaces parcourus dans le sens des 
puissances , et comme négatifs les espaces parcourus dans un sens 
opposé. 

Jean Bernoulli est le premier, que je sache, qui ait aperçu cette 
grande généralité du principe des vitesses virtuelles, et son utilité 
pour résoudre les problèmes de Statique. C’est ce qu’on voit dans 
une de ses Lettres à Varignon, datée de 1717, que ce dernier a 
placée à la tète de la section neuvième de sa nouvelle Mécanique , 
section employée toute entière à montrer par différentes applications 
la vérité dl l’usage du principe dont il s’agit. 

Ce meme principe a donné lieu ensuite à celui que Maupertuis a 
proposé dans les Mémoires de l’Académie des Sciences de Paris pour 
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Tannée 1740, sous le nom de Loi de repos, et qu’Euler a développé 
davantage et rcudu plus général dans les Mémoires de l’Académie de 
Berlin pour l’année 1751. Enfin c’est encore le même principe qui 
sort de base à celui que Courtivron a donné dans les Mémoires de 
l’Académie des Sciences de Paris pour 1748 et 1749. 

Et en général je crois pouvoir avancer que tous les principes 
généraux qu'on pourrait peut-être encore découvrir dans la science 
de l’équilibre , ne seront que le "même principe des vitesses virtuelles, 
envisagé différemment, et dont ils 11e différeront que dans l'ex- 
pression. 

Mais ce principe est non -seulement en lui-même très-simple 
et très-général ; il a de plus l’avantage précieux et unique de pou- 
voir se traduire en une formule générale qui renferme tous les pro- 
blèmes qu’on peut proposer sur l’équilibre des corps. Nous exposerons 
cette formule dans toute son étendue ; nous lâcherons même de la 
présenter d’une manière encore plus générale qu’on ne l’a fait jus- 
qu’à présent, et d’en donner des applications nouvelles. 

18. Quant à la nature du principe des vitesses' virtuelles, il faut 
convenir qu’il n’est pas assez évideut par lui-même pour pouvoir 
être érigé en principe primitif; mais on peut le regarder comme l'ex- 
pression générale des lois de l’équilibre, déduites des deux principes 
que nous venons d’exposer. Aussi dans les démonstrations qu’on a 
données de ce principe, on l’a toujours fait dépendre de ceux-ci , par 
des moyens plus ou moins directs. Mais il y a en Statique un autre 
principe ■ général et indépendant du levier et de la composition des 
forces , quoique les mécaniciens l'y rapportent communément , 
lequel paraît être le fondement naturel du principe des vitesses vir- 
tuelles; on peut l’appeler le principe des poulies. 

Si plusieurs poulies sont jointes ensemble sur une même chape , 
on appelle cet assemblage polispaste, ou moufle, et la combinaison 
de deux moufles, l’une fixe et l’autre mobile, embrassées par une 
même corde dont l’une des extrémités est fixement attachée, et 
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l’autre est tirée par une puissance , forme une machine dans laquelle 
la puissance est au poids porté par la moufle mobile, comme l’unité 
est au nombre des cordons qui aboutissent à cette moufle, en les sup- 
posant tous parallèles et faisant abstraction du frottement et de la 
roideur de la corde-, car il est évident qu’à cause de la tension uni- 
forme de la corde dans toute sa longueur, le poids est soutenu par 
aulaut de puissances égales à celle qui tend la corde, qu’il y a de 
cordons qui soutiennent la moufle mobile, puisque ces cordons sont 
parallèles et qu’ils peuvent même être regardés comme n’en faisant 
qu’un, en diminuant si l’on veut à l'infini le diamètre des poulies. 

En multipliant ainsi les moufles fixes et mobiles , et les faisant 
toutes embrasser par la même corde, au moyen de différentes pou- 
lies fixes de renvoi, la même puissance appliquée à son extrémité 
mobile pourra soutenir atttant de poids qu’il y a de moufles mobiles, 
cl dont chacun sera à celte puissance, comme le nombre des cordous 
de la moufle qui le soutient est à l’unité. 

Substituons, pour plus de simplicité, un poids à la place de la 
puissance , après avoir fait passer sur une poulie fixe le dernier cor- 
don qui soutient ce poids, que nous prendrons pour l’unité; et ima- 
ginons que les diflérentes moufles mobiles, au lieu de soutenir des 
poids , soient attachées à des corps regardés comme des points et 
disposés entre eux cnsortc qu’ils forment un système quelconque 
donné. De cette manière, le même poids produira, par le moyeu de la 
corde qui embrasse toutes les moufles, différentes puissances qui agi- 
ront sur les différens points du système, suivant la direction des 
cordons qui aboutissent aux moufles attachées à ces points, et qui 
seront au poids comme le nombre des cordons est à l’unité; ensorte 
que ces puissances seront représentées elles-mêmes par le nombre 
des cordons qui concourent à les produire par leur tension. 

Or il est évident que, pour que le système tiré par ces différentes 
puissances demeure en équilibre, il faut que le poids ne puisse pas 
descendre par un déplacement quelconque infiniment petit des points 
du système; car le poids tendant toujours à descendre, s’il y a un 

déplacement 
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déplacement du système qui lui permette de descendre , il descen- 
dra nécessairement et produira ce déplacement daiîs le système. 

Désignons par a, /3, y, etc. les espaces infiniment petits que ce 
déplacerftent ferait parcourir aux difiérens points du système sui- 
vant la direction des puissances qui les tirent, et par P, Q, R, etc. 
le nombre des cordons des moufles appliquées à ces points , pour 
produire ces mêmes puissances ; il est visible que les espaces a , 
/S, y, etc. seraient aussi ceux par lesquels les moufles mobiles sc 
rapprocheraient des moufles fixes qui leur répondent , et que ces 
rapprochemens diminueraient la longueur de la corde qui les em- 
brasse, des quantités Pu, Ry, etc; de sorte qu’à cause de 
la longueur invariable de la corde, le poids descendrait par l’espace 
P* -f- Q2 4 - Ry 4 - etc. Donc il faudra , pour l'équilibre des puis- 
sances représentées par les nombres P, Q , R, etc., que l’on ait 
l’équation 

Pa 4- <2/3 -f- Ry 4- etc. = o , 

ce qui est l’expression analytique du principe général des vitesses 
virtuelles. • . 

19 . Si la quantité Pa 4 - Q/3 4 - Ry 4 - etc. , au lieu d’être nulle, 
était négative , il semble que cette condition suffirait pour éta- 
blir l’équilibre, parce qu’il est impossible que le poids monte de 
lui-même ; mais il faut considérer que quelle que puisse être la liai- 
son des points qui forment le système donné , les relations qui en 
résultent entre les quantités infiniment petites a, j3, y, «te., ne 
peuvent être exprimées que par des équations différentielles et par 
conséquent linéaires entre ces quantités; de sorte qu’il y en aura né- • 
cessaircment une ou plusieurs d’entre elles qui resteront indétermi- 
nées et qui pourront être prises en plus ou en moins ; par consé- 
quent les valeurs de toutes ces quantités seront toujours telles, 
qu’elles pourront changer de signe à la fois. D’où il s’ensuit que si, 
dans un certain déplacement du système , la valeur de la quantité 
Pa 4 - 0/3 4- Ry 4 - etc. est négative , elle deviendra positive en 
prenant les quantités a, /3, y, etc. ayee des signes contraires; ainsi 
iléc. anal. Tome I. 4 
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le déplacement opposé étant également possible , forait descendre le 

poids et détruirait l’équilibre. 

ao. Réciproquement, on peut prouver que si l’équatiorf 
F o- + <2Æ + Ry -+• etc = o 

a lieu pour tous les déplacemens possibles infiniment petits du sys- 
tème, il sera nécessairement en équilibre ; car le poids demeurant 
immobile dans ces déplacemens, les puissances qui agissent sur le 
système restent dans le même état, et il n’y a j»s plus de raison . 
pour qu’elles produisent l’un plutôt que l’autre des deux déplace- 
încns dans lesquels les quantités «, /3 , y, etc. ont des signes con- 
traires. C’est le cas de la balaucc qi\i demeure en équilibre, parce 
qu’il n'y a pas plus de raison pour qu’elle s'incline d’un côté plutôt 
que de l’autre. 

Le principe des vitesses virtuelles étant ainsi démontré pour des 
puissances commensurables entre elles, le sera aussi pour des puis- 
sances quelconques incommensurables ,. puisqu’on sait que toute 
proposition qu’on démontre pour des quantités commensurables , 
peut se déiuoutrer également par la réduction à l'absurde, lorsque 
ces quantités sont incommensurables. 
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SECONDE SECTION. 

Formule générale de la .Statique pour l'équilibre d’un 
système quelconque de forces ; avec la manière défaire 
usagj^fe cette formule. 

1. La loi générale de l’équilibre dans les machines, est que les 
forces ou puissances soient entre elles réciproquement comme les 
vitesses des points où elles sont appliquées , estimées suivant la di- 
rection de ces puissances. 

C’est dans cette loi que consiste ce qu’on appelle communément 
le principe des vitesses virtuelles , principe reconnu depuis long-temps 
pour le priucipe fondamental de l’équilibre, ainsi que nçus l’avons 
montré dans la section précédente, et qu’on peut par conséquent re- 
garder comme une espèce d’axiome de Mécanique. 

Pour réduire ce principe en formule, supposons que des puis- 
sances P, Q, B, etc^lirigées suivant des lignes données , se fassent 
équilibre. Concevons que des points où ces puissances sont appli- 
quées, on mène des lignes droites égales à p, q , r, etc, et placées 
dans les directions de ces puissances; et désignons en général , par 

dp, dq, dr, etc., les variations, ou différences de ces lignes, en tant 
qu'elles peuvent résulter d’un changement quelconque infiniment pe- 
tit dans la position des différons corps ou points du système. 

Il est clair (pie ces différences exprimeront les espaces parcourus 
dans un même instant par les puissances P, Q, R, etc. , suivant 
leurs propres directions, en supposant que ces puissances tendent à 
augmenter les lignes respectives p, q, r, etc. Les différences dp, 

dq, dr, etc. seront ainsi proportionnelles aux vitesses virtuelles des 
puissances P, Q, R, etc., et pourront, pour plus de simplicité, 
être prises pour ces vitesses. 
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Cela posé, ne considérons d’abord que deux puissances P et Q 
en équilibre. Par la loi de l'équilibre entre deux puissances , il faudra 
que les quantités P et Q soient entre elles en raison inverse des dif- 
férentielles dp, dq-, mais il est aisé de concevoir qu’il ne saurait y 
avoir équilibre entre deux puissances, à moins qu’elles ne soient 
disposées de manière que quand l’une d’elles se meut suivant sa 
propre direction , l’autre ne soit contrainte de se mouvoir dans un 
sens contraire à la sienne ; d’où il s’ensuit que les valeur^ps difië- 
renccs dp et dq doivent être de signes contraires; donc les valftrs 
des forces Z 3 et Q étant supposées toutes deux positives, ou aura 

pour l'équilibre ~ ^ , ou bien P dp -+- Qdq = o ; c’est la 

formule générale de l’équilibre de deux puissances. 

Considérons maintenant l’équilibre de trois puissances P, Q, R 
dont les vitesses virtuelles soient représentées par les différentielles 
dp, dq, dr. Faisons Q = (/ + (/, et supposons, ce qui est permis, 
que la partie Q’ de la force Q soit telle qu’on ait Pdp-\-Q'dq=o-, elle 
fera alors équilibre à la force P-, et il faudra pour l’équilibre entier que 
l’autre partie <2* de la meme force <2, fasse seule équilibre à la troisième 
force R\ ce qui donnera l’équation (/dq- f- Rdr — o, laquelle étant 
jointe à l’équation précédente , on aura, à c*use de Q'+Q' = Q , 
celle-ci : 

P dp + Qdq + Rdr = o. 

S’il y a une quatrième puissance S dont la vitesse virtuelle soit 
représentée par la différentielle ds , on fera Q — Q'-f- Q’ et 
P dp -4- (/dq — o , ensuite R — R' -f- R' et (/dq -{- R' dr = o ; 
alors la partie (Y de la force Q fera seule équilibre à la force P-, la 
partie K de la force R fera de même équilibre à l’autre partie Q' 
de la meme force Q , et pour l’équilibre total des quatre forces P , 
Q, R, S, il faudra que la partie restante R’ de la force R fasse 
équilibre à la dernière force S, et que par conséquent ou ait 
R‘dr + Sds =. o. Ces trois équations étant jointes ensemble, 
donneront 


». * 
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P dp + Qdq -+- Rdr -f- Sds = o. 

Ainsi de suite, quel que soit le nombre des puissances en 
équilibre. 

a. On a donc en général pour l'équilibre d’un nombre quelconque 
de puissances P, Q, R, etc. , dirigées suivant les lignes p, qj r , etc. 
et appliquées à un système quelconque de corps ou points disposés 
entre eux d’une manière quelconque , une équation de cette forme : 

P dp 4* Qdq + Rdr -f- etc. = O. 

« 

C’est la formule générale de la Statique pour l’équilibre d’un sys- 
tème quelconque de puissances. 

Nous nommerons chaque terme de cette formule, tel que P dp, 
le moment de la force P, en prenant le mot de moment dans le sens 
que Galilée lui a donné, c’est-à-dire , pour le produit 3 e la force par 
sa vitesse virtuelle. De sorte que la formule générale de la Statique 
consistera dans l’égalité à zéro, de la somme des momens de toutes 
les forces. • r *■ * • - 

Pour faire usage de cette formule, la difficulté se réduira à dé- 
terminer, conformément à la nature du système donné, les valeurs 
des différentielles dp, rfy, dr, etc. 

On considérera donc le système dans deux positions différentes et 
infiniment voisines , et on cherchera les expressions les plus géné- 
rales des différences dont il s’agit, en introduisant dans ces expres- 
sions autant de quantités indéterminées , qu’il y aura d’élémens 
arbitraires dans la variation de. position du système. On substituera 
ensuite ces expressions de dp, dq , dr, etc., dans l’équation propo- 
sée, et il faudra que cette équation ait lieu, indépendamment de 
tontes les indéterminées, afin que l’équilibre du système subsiste en 
général et daus tous les sens. On égalera donc séparément à zéro, 
la somme des termes affectés de chacune des mêmes indéterminées; 
cl l’on aura , par ce moyen , autant d’éqqp lions particulières qu'il 
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y aura de ces indéterminées; or il n'est pas difficile de sc convaincre 
que leur nombre doit toujours être égal à celui des quantités in- 
connues dans la position du système; donc on aura par cette mé- 
thode, autant d’équations qu’il en faudra pour déterminer lctat 
d’équilibre du système. 

C’est ainsi qu’en ont usé tous les auteurs qui ont appliqué jus- 
qu’ici le principe des vitesses virtuelles à la solution des problèmes 
de Statique; mais cette manière d’employer ce principe exige sou- 
vent des constructions et des considérations géométriques qui 
reudent les solutions aussi longues que si on les déduisait des prin- 
cipes ordinaires de la Sialique; c’esj peut-être la raison qui a 
empêché qu’on n’ait fait de ce principe tout le cas et l’usage qu'il 
semble qu’on en aurait dû faire, vu sa simplicité et sa généralité. 

5. L’objet jje cet Ouvrage étant de réduire la Mécanique à des 
opérations purement analytiques, la formule que nous venons de 
trouver est très-propre à le remplir. Il ne s’agit que d’exprimer 
analytiquement, et de la manière la plus générale, les valeurs des 
ligues ji, q , r, etc., prises (fans les directions des forces P,Q, 
R, etc., et l’on aura, par la simple différentiation, les valeurs des 
vitesses virtuelles dp, d<j, dr , etc. 

11 faudra seulement faire attention que dans le calcul différen- 
tiel, lorsque plusieurs quantités varient ensemble, on suppose qu'elles 
augmentent toutes eu même temps de leurs différentielles ; et si , 
par la nature de la question, quelques-unes d’entre elles doivent 
diminuer, tandis que les autres augmentent, on donne alors le 
signe moins aux différentielles de celles qui doivent diminuer. 

-Les différentielles dp, dq , dr, etc. qui représentent les vitesses 
virtuelles des forces P, Q, R, etc., devront donc être prises positi- 
vement ou négativement, selon que ces forces tendront à augmenter 
ou à dimiuucr les lignes p, q, r, etc. qui déterminent leur direc- 
tion. Mais comme la formule générale de l’équilibre ne change pas 
en changeant les signes»dc tous ses termes, il sera permis de re- 
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garder indifféremment comme positives les différentielles des lignes 
qui augmentent ou diminuent ensemble, et comme négatives les 
différentielles de celles qui varient en sens coplraire. Ainsi' en regar- 
dant les forces comme positives, leurs moment Pdp, Qdq, etc. se- 
ront positifs ou négatifs, selon que les vitesses virtuelles dp, dq , etc. 
seront positives et négatives; et lorsqu’on voudra faire agir les forces 
en sens contraire, il n y aura qu’à donner le signe moins aux quan- 
tités qui représentent ces forces, ou changer les signes de leurs 
morne ns. 

Il résulte de là cette propriété générale de l’équilibre , qu’un 
système quelconque de forces en équilibre y demeure encore si 
chacune des'forces vient à agir en sens contraire, pourvu que la 
constitution du système ne souffre aucun changement , par un chan- 
gement de direction de toutes les forces. 

* 

4. Quelles que soient les forces qui agissent sur un système donné 
de corps ou de points , on peut toujours les regarder comme ten- 
dantes vers des points placés dan# le# lignes de leur direction. 

Nous nommerons ces points les ce/Ures des forces ; et on pour fa 
prendre pour les lignes p, q, r, etc. les distances respectives do ces 
centres aux points du système auquel les forces P, Q, R , etc. 
sont appliquées. Dans ce cas, il est clair que ces forces tendront à 
diminuer les lignes p, q, r, etc.; il faudrait par conséquent donner 
le signe moins à leurs différentielles ; mais en changeant tous les 
6ignes, la formule générale sera également 

P dp -+- Qdq + Rdr -f- etc. = o. 

Or les centres des forces peuvent être hors du système , ou bien 
dans le système et en faire partie ; ce qui distingue les forces en 
extérieures et intérieures. 

Dons le premier cas , il est visible qiic les différences dp, dq r 
dr, etc., expriment les variations entières des lignes p, q, r, etc., 
dues au changement de situation du système; elles sont par couse- 
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quent les différentielles complètes dos quantités p, q, r, etc. , en 
y regardant comme variables toutes les quantités relatives à la si- 
tuation du système , et comme constantes celles qui se rapportent 
à la position des différons centres des forces. • 

Dans le second cas, quelques-uns des corps du système seront 
eux-mêmes les centres des forces qui agissent sur d’autres corps 
du même système, et à cause de l'égalité entre l’action et la réaction, 
ces derniers corps seront en même temps les centres des forces qui 
agissent sur les premiers. 

Considérons donc deux corps qui agissent l’un sur l’autre avec 
une force quelconque P, soit que cette force vienne de l’attraction 
ou de la répulsion de ces corps, ou d’un ressort placé entre eux, 
ou d’une autre manière quelconque. Soit p la distance enlrp ces 
deux corps, et dp la variation de celte distance, en tant qu’elle 
dépend du changement de situation de l’un des corps; il est clair 
qu’on aura, relativement à ce corps, P dp' pour le moment vir- 
tuel de la force P-, de même si on désigne par dp’ la variation de 
la même distance p , résultante du changement de situation de l'autre 
>'<Vps, on aura, relativement à ce second corps , le moment Pdp de 
la même force P ; donc le moment total dû à cette force,*sera repré- 
sente par P{dp + dp’) ; mais il est visible que dp' -f- dp' est la 
différentielle complète de p , (pie nous désignerons par dp, puisque 
la distance p ne peut varier que par le déplacement des deux corps; 
donc le moment dont il s’agit sera exprimé simplement par Pdp. On 
peut étendre ce raisonnement à tant de corps qu’on voudra. 

6. Il suit de là que pour avoir la somme des momens de toutes 
les forces d’un système donné , soit que ces forces soient extérieures • 
ou intérieures, il n’y aura qu’à considérer en particulier chacune 
des forces qui agissent sur les différons corps ou points du système, 
et prendre la somme des produits de ces différentes forces multi- 
pliées cliacune par la différentielle de la distance respective entre 
les deux termes de chaque force , c’est-à-dire entre le point sur 
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lequel agit cette force et celui où elle tend , eu regardant , dans 
ces différentielles, comme variables toutes les quantités qui dépendent 
de la situation du système, et comme constantes celles qui se rap- 
portent aux points ou centres extérieurs , c'est-à-dire en considérant 
ces points comme fixes, tandis qu’on lait varier la situation du 
système. 

Cette somme étant égalée à zéro donnera la formule générale de 
la Statique. 

6. Pour donner à l’expression analytique de cette formule toute 
la généralité ainsi que la simplicité dont elle est susceptible , on rap- 
portera ki position de tous les corps ou points du système donné , 
ainsi que celle des centres à des coordonnées rectangles et parallèles 
à trois axes fixes dans l’espace. 

Nous nommerons en général x,y, z, les coordonnées des points 
auxquels les forces sont appliquées, et nous les distinguerons en- 
suite par un ou plusieurs traits , relativement aux différons points 
du système. 

Nous désignerons de même par a, b, c, les coordonnées pour 
les centres des forces. 

Il est visible que les distances p, q, r, etc. entre les points d'applica- 
lion et les centres des forces, seront exprimées en général par la formule 

V(*— «)* -f- (y— W + (= — c)*, 

dans laquelle les quantités a, b, c seront constantes ou du moins 
devront être regardées comme telles, pendant que .v, y, z varient, 
dans le cas où elles se rapportent à des points placés hors du mi- 
tème , et où les forces sont extérieures ; mais dans le cas où les 
forces sont intérieures et partent de quelques-uns des corps du 
système même , ces quantités a,b,c deviendront x“ M , y' , z“ “ c , 
et seront par conséquent variables. 

Ayant ainsi les expressions des quantités finies p, q, r, etc., eu 
fonctions connues des coordonnées des dillérens corps du système, 
il n’y aura plus qu’à différentiel - à l’ordinaire, en regardant ces 
Méc. anal. Tom. I. 5 
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coordonnées comme seules variables, pour avoir les valeurs cher- 
chées des différences dp, dq, dr , etc., qui entrent dans la for- 
mule générale de l'équilibre. 

7. Mais quoiqu’on puisse toujours regarder lès forces P, Q, H, etc. 
comme tendantes à des centres donnés; cependant comme la con- 
sidération de ces centres est étrangère à la question, dans laquelle 
on ne considère ordinairement comme données, que la quantité et 
la direction de chaque force; voici des manières plus générales 
d’exprimer les différences dp, dq, dr, etc. 

Et d’abord en supposant, ce qui est toujours permis, que la 
force P tende à un centre fixe, on a 

p= — «)* + (>’ — *)’ + (* — c )*> 
et de là, en diffërcntiant sans que a, b, c varient, si la force P est 
extérieure, 

dp — - — - dx +■£ — - dy -f- dz. 
r P P J P 

Or il est facile de voir que —— , înf sont les cosinus 

1 P P P 

des angles que la ligne p fiât avec les lignes x — a, y — b T 
z — c. Donc en général si on nomme a, jS, y les angles que la di- 
rection de la force P fait avec les axes des x, y, s , ou avec des pa- 
rallèles à ces axes, on aura cos a, -~^=coS|S, =^=cos y, 

par conséquent 

• dp = cos ctdx -f- cos jSdy -f- cos ydz\ 

et ainsi des autres différences dq, dr, etc. 

Mais si la même force P étant intérieure agit sur les deux points 
qui répondent aux coordonnées x, y, z et x', y, z pour les rap- 
procher ou éloigner fun de l’autre, on aura alors dans l’expression 
de p, a=x', b—y, c=z', et par conséquent 

dp = COS tt(dx—dx') -f- COS J0 (dy — dy) -f- COS y(jdz — dz) r 
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On remarquera par rapport aux angles a, /3, ^/premièrement, 
que cosa* 4-cos/3* -|-cos>.*= i, ce qui est évident parles for- 
mules précédentes; en second lieu, que si on uomm» < l’angle que 
la projection de la ligne p sur le plan des * et y fait avec l’axe 

des x, on aura = cos t , — - = sin t , en supposant,...] 

'K = \'{x — n)* + (y — b)' ; donc mettant pour * — a, y — b , 
leurs valeurs pcosa, pcos/3, on aura aussi 

ir=p t/(cos a’ -4- cos/3*) =pv/(i — cos y) =p sin y ; 

donc = sin y cose , = sinj- sin«; et par conséquent, 

cos a = sin cos«, cos /3 = sin y sin*. 

8. Je considère ensuite que puisque dp représente le petit espace 
que le corps ou point auquel est appliquée la force P, peut parcourir 
suivant la direction de cette force, si on fait dp = o , ce point ne 
pourra plus se mouvoir que dans des directions perpendiculaires à 
celle de la meme force. Donc dp = o sera l'équation différentielle 
d’une surface à laquelle la direction de la force P sera perpendi- 
culaire. 

Cette surface sera une sphère si les quantités a, b, c sont cons- 
tantes ; mais elle pourra être une surface quelconque en supposant 
ces quantités variables. 

Supposons maintenant en général que la force P agisse perpendi- 
culairement à une surface représentée par l'équation. 

Adx -f- Bdy -f- Cdz s= O. 

Pour faire coïncider cette équation arec l’équation 

' (x — a) dx -4- (y — 6) dy -f- (z— c) dz = O 

qui résulte de la supposition dp~o, il n'y a qu’à faire 
A x — a B v—b 


56 MÉCANIQUE ANALYTIQUE, 

cc qui donne ’ 

x — a= ^ (s — c), y— 6 = ^(s — c),' 

substituant ccs valeurs dans l’expression de dp, on aura 
, Adx - 4 - Bdy -+- Cdz 

d P (^•4-a , + C*)' 

Ainsi ayant l’équation difTércnticllc de la surface à laquelle la force 
p est perpendiculaire, on aura fexpression de sa vitesse vir- 
tuelle dp. 

On peut supposer 

Adx + Bdy -f- Cdz = du, 


u étant une fonction de .t ,y, x; car on sait qu’une équation différen- 
tielle du premier ordre à trois variables ne peut représenter une sur- 
face, à moins qu’elle ne soit intégrable ou ne le devienne par un mul- 
tiplicateur. On aura ainsi par l’algorithme des différences partielles 


. du. „ du „ du 

A = 35 • B = 3 -,C= a £, 


et l’expression de dp deviendra 
dp = 


dy' 


du 


/[(!)■+ (ly+dn 


dü\ 


’ du' 


Donc le moment d’une force P perpendiculaire à une surface donnée 
par l'équation du— o sera 

Pdu 

TTSwfFcin ■ 

On déterminera de la même manière les valeurs des antres diffé- 
rences dq, dr, etc., d’après les équations différentielles des .surfaces 
auxquelles les directions des forces Q, Jî, etc., sont perpendi- 
culaires. 


g. Mais sans considérer la surface à laquelle une force est perpen- 
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diculaire, comme on peut représenter line quantité quelconque par 
une ligne, on pourra regarder p comme une fonction quelconque 
des coordonnées , et la force P comme tendante à faire varier la va- 
leur de p. Alors P dp sera également le moment virtuel de la force 
P -, et de même Qdq , Rdr , etc. seront les ruoinens des forces Q, 
R, etc. en les regardant comme tendantes à faire varier les valeurs 
des quantités q, r, etc. supposées des fonctions quelconques des 
mêmes coordonnées. Cette manière d'envisager les momens, donne 
à la formule générale de l’équilibre une étendue beaucoup plus grande 
et la rend susceptible d’un plus grand nombre d’applications. 

10. Les valeurs des différences dp, dq, dr, etc. étant connues 
en fonctions différentielles des coordonnées des différons corps du 
système , il n’y aura qu’à les substituer dans la formule générale 

Pdp -f- Qdij -f- Rdr -f- etc. = O, 

et vérifier ensuite cette équation d’unç tnaiiièrc indépendante des 
différentielles qu’elle renfermera. 

Donc si le système est entièrement libre , cnsortc qu’il n’y ait 
aucune relation donnée entre les coordonnées des diflercns corps , 
ni par conséquent entre leurs différentielles, il faudra satisfaire à 
l’équation précédente, indépendamment de ces différentielles , et 
pour cet effet, égaler séparément à zéro la somme de tous les termes 
qui se trouveront multipliés par chacune d’elles ; ce qui donnera au- 
tant d’équations qu’il y aura de coordonnées variables , et par con- 
séquent autant qu’il en faudra pour déterminer toutes ces variables, 
et connaître par leur moyen la position de tout le système dans l’état 
d’équilibre. 

Mais si la nature du système est telle , que les corps soient assujétis 
dans leurs mouvemens à des conditions particulières, il faudra com- 
mencer par exprimer CCS conditions par des équations analytiques 
que nous nommerons équations de condition ,• ce qui est toujours 
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facile. Par exemple , si quelques-uns (les corps étaient assujétis à se 
mouvoir sur des lignes ou des surfaces données , on aurait entre les 
coordonnées de ccs corps, les équations mêmes des lignes ou des sur- 
faces données ; si deux corps étaient tellement joints ensemble , qu’ils 
dussent toujours sc trouver à une même distance t l’un de l’autre 
on aurait évidemment l’équatiort 

** = (*' -*')■+ (y -y y + p - os 

et ainsi du reste. 

Ayant trouvé les équations de condition, il faudra par leur 
moyen éliminer autant de différentielles qu'on pourra , dans les 
expressions de dp, dt/, dr, etc. , ensorte que les différentielles res- 
tantes soient absolument indépendantes les unes des autres , et n’ex- 
priment plus que ce qu’il y a d’arbitraire dans le changement de 
situation du système. Alors comme la formule générale de la Sta- 
tique doit avoir lieu, quel que puisse être ce changement, il faudra 
y égaler séparément à zéro, la somme de tous les termes qui se 
trouveront affectés de chacune des différentielles indéterminées; 
doù il viendra autant d’équations particulières qu'il v aura de ces 
mêmes différentielles; et ces équations étant jointes aux équations 
de condition données, renfermeront toutes les conditions necessaires 
par la détermination de l’état d’équilibre du système; car il est aisé 
de concevoir que toutes ces équations ensemble seront toujours en 
meme nombre que les différentes variables qui servent de coordon- 
nées a tous les corps du système, et suffiront par conséquent tou- 
jours pour déterminer chacune de ces variables. 

/* r ■P }<#♦ Hq . >« * • *• t*, f n. * 

11 . Au reste si nous avons toujours déterminé les lieux des corps 
par des coordonnées rectangles, c’est que cette manière a l’avantage 
de la simplicité et de la facilité du calcul ; mais ce n’est pas qu’on 
ne puisse en employer d’autres dans l’usage de la métliode précé- 
dente; car il est clair que rien n'oblige dans cette méthode à ?c 
servir de coordonnées rectangles, plutôt que d’autres lignes ou quan- 
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tités , relatives aux lieux des corps. Ainsi au lieu des deux coor- 
données x, y, on pourra employer, lorsque les circonstances pa- 
raîtront l’exiger, un rayon vecteur p = \/x‘-t-y‘, et un angle <p 


dont la tangente soit ^ , ce qui donnera x=p cos <ç, y— psinf, 
en laissant subsister la troisième coordonnée z ; ou bien on em- 
ploiera un rayon vecteur p = V*’ -hy‘ -j- z' avec deux angles <p 
et 4, tels que tangip , tang 4= ^ ^ ^ — » cc qui donnera 

x=p cos4 cosp, y = p cos4 simp, z=p sin4 ; ou d’autres angles 
ou lignes quelconques. 

Remarquons encore que comme il n’y a proprement que la con- 
sidération des différences dx, e/y, dz qui entre dans la méthode 
dont il s’agit, il est permis de placer l’origine des coordonnées où 
on voudra; ce qui peut servir à simplifier l’expression de ces dif- 
férences. 

Ainsi, en substituant p cos<p et psinp, au lieu de x et y, on aura 
en général " 

dx = dp cos tp — p sin pdp , rfr=£/psin?-f-p eosp<*p; 


mais en faisant <p = o, ce qui rev ient à placer l'origine de l’angle <p 
dans le rayon p , on aura plus simplement dx = dp, et dy — pdf. 
Et ainsi des autres cas semblables. 

# 

îa. En général, quel que soit le système de puissances dont ou 
cherche l’équilibre , et de quelque manière que les points où elles 
sont appliquées soient liés entre eux, on peut toujours réduire les 
variables qui déterminent la position de ces points dans l’espace, à 
un petit nombre de variables indépendantes, en éliminant, au moyen 
des équations de condition données par la nature du système , au- 
tant de variables *qu’il y a de conditions, c’est-à-dire en exprimant 
toutes les variables, qui sont au nombre de trois pour chaque point, 
par un petit nombre d’entre elles, ou par d'autres variables quel- 
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conques, qui, n’étant plus assujéties à aucune condition, seront 
indépendantes et indéterminées. Il faudra alors que l’équilibre ait 
lieu par rapport à chacune de ces variables indépendantes , parce 
qu’elles donnent lieu à autant de changeincns diflérens dans la 
position du système, 

i3. En elïet si on dénote par £,4 etc. ces variables indé- 
pendantes, en regardant les valeurs de j>, q, r, etc. comme fonctions 
de ces variables , ou aura 

d l’=T K d ï + ^ + dj d9 + etc * 

d H — % d % +% d ^ + % d * + elc> 
dr dï + d ^d-\ + + etc. 

etc. 

« t l’équation de l'équilibre P dp + Qdq ■+■ Rdr -f- etc. = o deviendra 

. + (■ ' Z + 0 i + * H + etc ) ) = ° 

• +(rg + ag + + 

etc. ^ 

dans laquelle les valeurs de d%, d-\, dp, etc. devant demeurer in- 
déterminées , il faudra que l’on ait séparément les équations 

/, ^ + <2| + Æ J + elc * = 0 

/, S + Q^+ /f ( $+ etc - = ° 

p % + QT f + R T f + clc =°’ 
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dont le nombre sera égal à celui des variables Ç, -j/, <p, etc., et qui 
serviront par conséquent à déterminer toutes ces variables. 

Chacune de ces équations représente, comme l’on voit, un équi- 
libre particulier dans lequel les vitesses virtuelles ont entre elles des 
rapports déterminés; et c’est de la réunion de tous ces équilibres par- 
tiels que se forme l’équilibre général du système. 

On peut même remarquer que c’est proprement à ces équilibres 
partiels et déterminés que s’applique sans exception le raisonnement 
de l’article 1 de cette sectiop ; et comme dans le cas de deux puis- 
sances on peut toujours réduire leur équilibre à celui d’un levier 
droit dont les bras soient en raison des vitesses virtuelles, on peut 
par ce moyen faire dépendre le principe général des vitesses vir- 
tuelles du seul principe du Levier. 

i4. Lorsque la quantité Pdp + Qdq -4- Rdr + etc. ne sera pas 
nulle par rapport à toutes les variables indépendantes, les forces, P, 
Q, R, etc. ne se feront pas équilibre, et les corps sollicités par ces 
forces , prendront des mouvemens dependans des mêmes forces et 
de leur action mutuelle. 

Supposons que d’autres forces représentées par P', Q', R, etc. et 
dirigées suivant les lignes p, q\ r, etc. agissant sur les corps du 
meme système , leur impriment aussi les mêmes mouvemens ; ces 
forces seront équivalentes aux premières , et pourront dans tous les 
cas être substituées à leur place, puisque leur effet est supposé exac- 
tement le même. Or si ces mêmes forces P\ Q, R\ etc., en conser- 
vant leurs valeurs, changeaient leurs directions et en prenaient de 
directement opposées , il est clair qu’elles imprimeraient aussi aux 
mêmes corps des mouvemens égaux, mais directement contraires. 
Par conséquent, si dans ce nouvel état elles agissaient sur les corps 
du même système, en même temps que les force j P,Q, R, etc., ces 
corps demeureraient en repos; les mouvemens imprimés dans un 
sens étant détruits par des mouvemens égaux et contraires. Il y aurait 
Méc. anal. Tome I. 6 
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donc nécessairement équilibre entre toutes ces forces; ce qui donne- 
rait l’équation (art a). 

Pdp+ Qdq+Rdr- 4-ctc. —P dp'— Q'dq'— Pdr'— etc. = o; 
d’où Ton lire 

P dp -4- Qdq + Rdr + etc. = P dp A- Q dq'+ R dr'-\- etc. 

C’est la condition nécessaire pour que les forces P, Q', R', etc. , 
agissant suivant les lignes p\q',r', etc., soient équivalentes aux forces 

P, Q,R, etc., agissant suivant les lignes p, q, r, etc.; et comme deux 
systèmes de forces ne peuvent être entièrement équivalens que 
d’une seule manière, puisque le mouvement d’un corps est toujours 
unique et déterminé , il s’ensuit que si deux systèmes de forces P, 

Q, R, etc. , P, Q', P, etc. sont tels, que l’on ait généralement et par 
rapporta toutes les variables indépendantes, Féquation 

P dp 4- Qdq -f- Rdr 4- etc. = P dp'- f- Q dq-\- Pdr'-\- etc. 

ces deux systèmes seront équivalens, et pourront dans tous les cas 
être substitués l’un à l’autre. 

i5. Il résulte de là ce théorème important de Statique, que deux 
systèmes de forces sont équivalens et peuvent être substitués l’un à 
l’autre dans un même système de corps liés entre eux d'une ma- 
nière quelconque , lorsque les sommes des momens des forces sont 
toujours égales dans les deux systèmes; et réciproquement lorsque 
la somme des momens des forces d’un système est toujours égale à 
la somme des momen3 des forces d’un autre système , ces deux 
systèmes de forces sont équivalens, et peuvent être substitués l’un à 
l’autre dans le même système de corps. 

Si on fait dépendre les lignes p , q, r, etc. des lignes £, •>£, <p, etc. 
la formule P dp -f- Qdq + Rdr 4- etc. se transforme comme dans 
l’article i3, en celle-ci EdÇ 4- 4- <I></p4- etc. dans laquelle 
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* = P% + Q% + *% + *c. 

' I ' = p S' 4 “ Q 4 +jR S +etc - 

* =P% + Q% + *%+«*■ 

etc. 

Ou a donc généralement 

P dp -f- Qdq -f- Rdr -+- etc. sa S d% -+- + 9 dp -f- etc. 

Ainsi le système des forces P , Q, R, etc., dirigées suivant les 
lignes p , q, r, etc., est équivalent au système des forces 2, 'P, 
9 , etc. agissant suivant les lignes Ç , 4 > ? > etc. , et peut être changé 
en celui-ci, dans le même système de corps tirés par ces forces. 
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TROISIÈME SECTION. 

Propriétés générales de l’équilibre d’un système de corps , 
déduites de la formule précédente. 

i. Considérons un système ou assemblage quelconque de corps 
ou points, qui étant tirés par des puissances quelconques, se fassent 
mutuellement équilibre. Si dans un instant l’action de ces puissances 
cessait d’être détruite, le système commencerait à se mouvoir, et 
quel que put être son mouvement , on pourrait toujours le concevoir 
comme composé, 1 °. d’un mouvement de translation commun à tous 
les corps; a°. d’un mouvement de rotation autour d’un point quel- 
conque; 5”. des mouvemens relatifs des corps entre eux, par les- 
quels ils changeraient leur position et leurs distances mutuelles. 
Il faut donc pour l’équilibre, que les corps ne puissent prendre aucun 
de ces dilléreus mouvemens. Or il est clair que les mouvemens re- 
latifs dépendent de la manière dont les corps sont disposés les uns 
par rapport aux autres; par conséquent les conditions nécessaires 
pour empêcher ces mouvemens, doivent être particulières à chaque 
système. Mais les mouvemens de translation et de rotation peuvent 
être indépendans de la forme du système, et s’exécuter sans que la 
disposition et la liaison mutuelle des corps en soit dérangée. 

Ainsi la considération de ces deux espèces de mouvemens doit 
fournir des conditions ou propriétés générales de l’équilibre. C’est 
ce que nous allons examiner. 
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Propriétés de l’équilibre cï un système libre , relatives au mouvement 
de translation. 

a. Soient un nombre quelconque de corps regardés comme 
des points , et disposés ou liés entre eux comme l’on voudra , les- 
quels soient tirés par les puissances P, P ', P ° , etc., suivant les 
directions des lignes p , p\ p‘, etc. On aura (Sect. précéd.) pour 
l’équilibre de ces corps, la formule générale 

Pdp -h P 1 dp' -f- P" dp' 4- etc. = o. . 

En rapportant à des coordonnées rectangles les différons points 
tirés par les forces P, P" , etc., ainsi que les centres de ces forces, 
comme dans l’article 6 de la section précédente, on aura pour les 
forces extérieures, 

P = — a )* 4- (y ~ b )’ 4- (s — c y , 

P ’ = V(*'— «')* + (y— t-y 4- (z — c'y , 

etc. ' — - — T ". - 

Mais si les corps qui répondent , par exemple , aux coordonnées 
x,y, s, et aux x,ÿ, c, agissent l’un sur l’autre par une force 
mutuelle que nous désignerons par P, en nommant p la distance 
rectiligne de ces deux corps , on aurait * 

~p — \/ ( x — *)* 4- {y— y Y 4- (*—*)*> 
et il faudrait ajouter à la formule générale le terme Pdp, prove- 
nant de la force intérieure P, et ainsi de suite, si plusieurs forces 
agissent sur les memes corps. 

J 

5. Faisons, ce qui est permis, 

*' = *4-£, y=y 4-i, c' = r 4~ C » 

*'=*4-s', y=r4-"', s * = î 4- ç, 

etc. 


Digitized by Google 


4 6 MÉCANIQUE ANALYTIQUE. 

a- = .v + £ , y=zyj-~i, s=C + Ç, 

etc. 

et supposons qu’on ait substitue ces valeurs dans la formule 
précédente. 

Puisque x, y, z sont les coordonnées absolues du corps tiré par 
la force P, il est clair que £, s, Ç, Ç, etc., ne seront autre 
chose , que les coordonnées relatives des autres corps par rapport 
à celui-ci , pris pour leur origine commune ; de sorte que la posi- 
tion mutuelle des corps ne dépendra que de ces dernières coor- 
données, et nullement des premières. Donc si on suppose le système 
entièrement libre, c’est-à-dire, les corps simplement liés entre eux 
d’une manière quelconque, mais sans qu’ils soieut retenus ou emr 
péchés par des appuis fixes , ou des obstacles extérieurs quelconques, 
il est aisé de concevoir que les conditions résultantes de la nature 
du système , ne pourront regarder que les quantités £ , s , £, 

£', etc., et nullement les quantités x , y, s, dont les différen- 
tielles demeureront par conséquent indépendantes et indéterminées. 

Ainsi après les substitutions dont il s’agit, il faudra égaler séparé- 
ment à xéro, chacun des membres affectés de dx, dy, dz, ce qui 
donnera ces trois équations (art. a.) 

p % +** t +** % + ctc - + etc - = 0 > 

r d £ -fri 3 * % + etc. +P*£+ etc. = o. 

On voit d’abord que les variables x, y, z n’entreront point dans 

l’expression de p, ainsi on aura ^ =o, ~=o, ^ = o, etc , 
ce qui fera disparaître les termes qui contiendront les forces in- 
térieures P, P', etc. 

Ou i oit ensuite que les valeurs de ‘j - , , -jj , , 
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dp' 


dp' dp' dp' dp ' dp" 


etc., seront les mêmes que celles de j-,, 

V etc 

a**» eit- 

Or si on nomme a. , /3, 3 . les angles que la ligne p fait avec les 
axes des x, y, s, ou avec des parallèles à ces axes, a', /3', y' les 
angles que la ligne p ' fait avec les mêmes axes , etc., on a, comme 

on l’a vu plus haut (art. 7, sect. précéd.), ^=ttosa, ^ = cos /S, 
cos> , et de même, ^> = cosa', cos/3', — = cos 5 .', etc. 
Donc les trois équations ci-dessus deviendront 


P cos a 4- P' cos a' 4- P* cos a' -f- etc. = 0 , 

P cos j3 4- P' cos /S' + P' cos /S* 4- etc. = o, 

P cos 3 . 4 - P' cos >' 4- P* cos 3 / 4- etc. = o, 

lesquelles devront nécessairement 'avoir lieu dans l'équilibre d’un 
système libre. Ce soni les équations nécessaires pour empêcher 
le mouvement de translation. 


4. Si les puissances P, P > , P*, etc., étaient parallèles , on aurait 
<t = a'=a* etc., >3 = /9' = /3* etc., y = 3 -' = y' etc., et les trois 
équations précédentes se réduiraient à celle-ci , 

P 4- P' 4- P* 4- etc. = 0 , 

laquelle montre que la somme des forces parallèles doit être nulle. 

En général il est facile de concevoir que P représentant l'ac- 
tion totale de la puissance P suivant sa propre direction, P cos. a. 
représentera son action relative, estimée suivant la direction de 
l’axe des x , lequel fait l'angle a avec la direction de la force P ; de 
même Pcos.jS et P cos. 3 . , seront les actions relatives de la même 
force, estimées suivant les directions des axes des y- et *; et ainsi 
des autres forces P', P*, etc. 

De là résulte ce théorème de Statique, que la somme des puis- 
sances esùnujes suivant la direction de trois axes perpendiculaires 
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entre eux, doit être nulle par rapport à chacun de ces axes, dans 

l’équilibre d’un système libre. 

$ IL 

Propriétés de l’équilibre , relatives au mouvement de rotation: 

5. Prenons maintenant, ce qui est permis, à la place des coor- 
données x , y , x',y, x', y', etc., x, y, etc. les rayons vecteurs p , 
p', p', etc., p, etc. avec les angles p, <p', p’, etc., p, etc*, que ces 
rayons font avec Taxe des x ; on aura , comme l’on sait , x — p cos. p , 
y—p 8in. ip, et de même x' — p' cos. p\ ÿ— p' sia. p’, etc. x=p cosp , 
j' = psinip, etc. 

Faisons ces substitutions dans la formule générale de l’article a, 
et supposons p'=p-H-, etc. , p = <p-f- êr , etc. , il est vi- 

sible que tr, e, etc., a, etc., seront les angles que les rayons p', 
- *’ » 
p*, etc. p, etc., forment avec le rayon p; par conséquent les distances 

des corps, tant entre eux que par rapport au plan des x, y, et au 
point qui est pris pour l’origine, des coordonnées, dépendront unique- 
ment des quantités p, p', p', etc., p, etc., a, a, etc. c, etc. , z, z, 
s", etc., b, etc. , 

Donc si le système a la liberté de tourner autour de ce point pa- 
rallèlement au plan des x, y , c’est-à-dire autour de l’axe des z, 
qui est perpendiculaire à te plan, l’angle p sera indépendant des 
conditions du système, et sa différence dp demeurera par consé- 
quent arbitraire. D’où U suit que les termes affectés de dp dans 
l’équation générale de l’équilibre devront être ensemble égaux à zéro. 

Il est facile de voir que tous ces termes seront représentés par 
N dp , en faisant 

+ p £+■ «te-. 

de sorte que l’on aura pour l’équilibre l’équation A'— o. 

En 
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• En substituant les valeurs de x, y , x\ y, etc. , .r , J , etc. dans 
les expressions de p , />',‘clc., p, etc. (art. a), et faisant de plus 
a— R cos A, b— R sin A , a— R! eos A' , b'=R! sin etc. , on aura 

p = V Ç— a pR cos(<p —A ) Æ* -j- (c — c )* , 
p' = — ap'/f 1 cos(ç' — A') -+• R % -\r — c')’ , 

etc. 

P —\/ p* — app cos (<p — ?) -f-p 1 -+- (=— s)‘ , 
etc, 

où il faudra encore mettre p — f- «r, p -f- a', etc., <p-f-<x, etc. à la 
place de <p', <p', etc., <p etc. 

Par ces dernières substitutions on voit d’abord que les quanti- 
tés p , etc. . ne contiendront plus l’angle <p j ainsi on aura 
^ = o , etc. ; par conséquent les forces intérieures P, etc. dis- 
paraîtront de l'équation, et il n’y restera que les forces exté- 
rieures P, P, etc, f IJ a 

Ensuite on aura 

dp f/i >in (g — A) dp~ f'R lin (fi * — d ') 

dp " "" p ’ dp 1 p f ? ^ C’ 9 

et la quantité N deviendra 

N ^ PB f sin (»— A) P'K ;in (t' — A) , 

P / 

Comme on peut prendre les centres des forces P, P etc. par- 
tout où l’on veut dans la direction de ces forces, on peut supposer 
que ces forces soient représentées par les lignes mêmes p , p, etc. 
qui sont les distances rectilignes de leurs points d’application aux 
centres respectifs. De cette manière on aura plus simplement 

N = Rp sin ($> — 4 ) + R'p ' sin (p ' — A’) -f- etc. 

Dans cette formule, les rayons R cl p , qui partent de l’origine 
Mèc. anal ■ Tome I. 7 
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tics coordonnées et qui renferment l’angle <p — A , sont les côtes' 
d’un triangle qui a pour base la projection de la ligne p sur le plan 
des x,y, par conséquent la quantité Ilf sin. (ç — 'A ) exprime le 
double de l’aire de ce triangle, et ainsi des autres quantités sem- 
blables. 

Or ayant nommé ci-dessus (art. 5) y, y, etc. les angles que les 
directions des forces P, P', etc. fout avec l’axe des s ou avec des 
parallèles à cet axe , il est clair que les complémcns de ces angles 
seront les inclinaisons des lignes p , p etc. au plan des x, y; donc 
p sin y, /sin/, etc. seront les projections de ces lignes; et si de 
l'origine des coordonnées on abaisse sur ces projections des perpendi- 
culaires que nous nommerons II, IT, etc., on aura 

lif sin (<p — A) — IT p sin y, ~Rp sin (/ — A') x=X\’p sin /, etc., 
et la quantité N se réduira if la forme 

JV = np sin y -f- ri'.P'sin/-}- n "P‘ sin / -f- etc. , 
en remettant P, P', P", etc. à la place de p, p, p", etc. 

G. L’équation A"= o donnera ainsi le théorème suivant : 

Dans l’équilibre d’un système qui a la liberté de tourner autour 
d'un axe , et qui est composé de corps qui agissent les uns sur les’ 
autres A une manière quelconque et sont en mime temps tirés par 
des forces extérieures , la somme de ces forces , estimées parallèle- 
ment d un plan perpendiculaire a l’axe, et multipliées chacune par 
la perpendiculaire menée de l’axe d la direction de la force projetée sur 
le même plan, doit être nulle, en donnant des signes contraires aux 
forces dont les directions tendent d faire tourner le système dans des 
sens contraires. 

On énonce ordinairement ce théorème d’une manière plus simple, 
en, disant que les momens des forces , par rapport d un axe, doivent 
se détruire pour qu’il y ait équilibre autour de cet axe. Car on en- 
tend aujourd’hui en Mécanique , par moment d’une force ou puis- 
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sauce par rapport à uno ligue, le produit de cette force estimée 
parallèlement à un plau perpendiculaire à cette ligne, et multipliée 
par sou bras de levier , qui est la perpendiculaire menée de cette 
ligue sur la direction de la puissance rapportée au même plan. En 
elTet, c’est uniquement de ce moment que dépend l’action de la force 
pour faire tourner le système autour de l’axe ; puisque si ou la décom- 
pose en deux, l’une parallèle à l’axe, l'autre dans un plan perpendi- 
culaire à l’axe, il n’y aura évidemment que cette dernière qui puisse 
produire une rotation. Nous donnerons eu conséquence à ce moment 
le uom particulier de moment relatif à un axe de rotation. 

7 . Le coefficient N du terme N dp (art. 5) exprime , comme on le 
voit, la somme des mornens de toutes les forces du système, relati- 
vement à Taxe de la rotation instantanée dp-, ainsi pour trouver la 
somme de ces mornens relatifs à un axe quelconque , il n’y aura 
qu’à transformer la formule générale P dp -f- P 1 dp -f- P' dp" ■+■ etc. , 
qui exprime la somme des momens virtuels de toutes les forces, en y 
introduisant, pour une des variables indépendantes, l’angle de ro- 
tation autour de l’axe donné; le cocflîcîétîTdè l.’T différentielle de 
cet angle sera la somme de tous les mornens relatifs à cet axe ; ce 
qui peut être utile dans plusieurs occasions. 

8 . Lorsque le système peut tourner en tout sens autour du point 
que nous prenons pour l’origine des coordonnées, il faut considérer 
à la (bis les rotations instantanées autour des trois axes des x, y, 
2 ; et l’on aura, par rapport à chacun de ces axes, une équation 
semblable à celle que nous venons de trouver, et qui renferme la 
propriété des mornens; mais il ne sera pas inutile de résoudre le 
même problème par une analyse plus simple et plus générale. 

Pour cela soit, comme dans l’article 5 , 

* = pcos<p, y = p siri p , x' = p'cos?', y = p' sin p', etc, ; 

en faisant varier simplement les angles p, p', etc. de la même dif- 
férence dp, on aura 
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dx = —y dtp , < fy=xxdp, dx — — y dp, dy —x dp, etc. 

Ce sont les variations de x, y, x', y', etc. dues à la rotation élé- 
mentaire d<p du système autour de l’axe des s. 

On aura de même les variations de y, z,y, z', etc. dues à une 
rotation élémentaire r/4 autour de l’axe des x, en changeant sim- 
plement dans les formules précédentes x, y, x, y, etc. en y, jt , 
y, z, etc. , et dp en r/ 4 > cc c l lli donnera 

dy = — zd4 , dz=yd-\, dy = — zd-\, dz‘—yd-\, etc. 

En changeant dans ces dernières formules y, z,y', z’, etc. res- 
pectivement en s, .r, s, x, etc., et r/4 cu dix , ou aura les varia- 
tions provenant de lu rotation élémentaire de » autour de l’axe des y, 
lesquelles seront * 

dz — — xdu, dx=Xjfdv, dz — — x du, dx—zdu, etc. 

Si donc on suppose que les trois rotations aient lieu a la fols, les 
variations totales des coordonnées x, y, z, x', y, z ', etc. feront , 
d'après les principes du calcul différentiel, égales aux sommes des 
variations partielles dues à chacune de ces rotations, de sorte qu’on 
aura alors ces expressions complètes , 

dx — zdu — y dp , dy — xdp — rr/4 > ds — yd-\ — xdu , 
dx' — zdu —y dp , dy — x'dp — s'r/4 , dz —y'd4 — xdu , 
etc. 

En substituant ces valeurs dans la formule générale de l’équilibre 
(art. 2 ), on aura les termes dus seulement aux rotations dp, du, 
rM autour des trois axes des z,y, x, lesquels devront être sépa- 
rément égaux à zéro lorsque le système a la liberté de tourner en 
tout sens autour du point qui fait l'origine des coordonnées. 

Or on a, par la différentiation, * 


fin — (- r ~ °V r + (y — b) dy -fr(« -r r) dz 

P P 



( 1 ' — <:') dx -f- ( y' — b')r!y' -h(~' — c')rfi' 
P’ 
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■r - (r— .l'XJr— <1 r) 4- (y—y)(</y— «fy) + (i— s)(<fc— <f;) 

«/’ — = , 

P 

etc. 

On aura donc , par les substitutions dont il s’agit, 

, («y — bx)dp-p- (ii— ry)<ii-+- (car — az)d* 

U P — p • 

. , (aV— b'x')dp + (4V— cy)d.l + (dx'—dz )d. 

dp = — “ r , 

i p 

etc. 


Et l’on trouvera dpz=z o, dp =o, etc., en mettant pour dx , 
dy, dz , etc. les valeurs analogues zda — yd<p, xdf — zd 4 , 
yd-\ — xd'j > , etc.; d’où l’on peut tout de suite conclure que les termes 
P dp , P dp', etc. de la même équation , qui résulteraient des forces 
intérieures du système , disparaîtront par ces substitutions. 

On aura aussi dp — o, si on fait « = o, b = o, 0=0, c’est-à- 
dire, si le centre des forces P tombe dans l’origine des coordon- 
nées ; ce qui fera aussi disparaître ce tte force. 


9. Faisant donc abstraction des forces intérieures, s'il y en a, 
ainsi que de toute force qui serait dirigée vers le centre des coor- 
données, on aura en général pour toutes les forces P , P, etc., 
dirigées suivant les lignes p, p', etc., l'équation 


Ld-\ Mdu A dp = o , 

en faisant 

L = +çtc ? 

P /’ _ 

. M= -j- etc. ; 

. N = + + etc., 

et l’on aura , pour tout système libre de tourner en tout sens au- 
tour de l'origine des coordonnées, les trois équations L — o, 
M — o, A r =o, lesquelles répondent à celle de l'article 5 , rap- 
portée aux trois axes des coordonnées. 
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Car en employant , à la place des coordonnées a , b , c , a' , etc. des 
centres de forces, les angles a, / 3 , y, a', etc., que les directions de 
ces forces font avec les trois axes des coordonnées ; et faisant par 
conséquent comme dans l’article 7 de la section précédente , 

9 

a — x — p cos et, b —y — p cos / 3 , c — z — p cos y , 
et ainsi des autres quantités semblables , on a 

• L — P(ycos y — s cos jS) 4 - P'(y cosÿ — z cos /S') 4- etc., 

M — P {y cos a — x cos y) + P (y cos a' ~ x' cos y) 4 - etc. , 

N = P(x cos /3 —y COS a) 4 - P'(x' COS / 3 ' — y cos «') -f- etc., 

Or P cos a, P cos / 3 , P cos y étant les valeurs de la force P, esti- 
mée suivant les directions des trois axes des x, y, z, on voittout de 
suite que xP cos/ 3 — y P cos a sont les momens relatifs à l'axe desr , 

• le terme y P cos a ayant le signe négatif à cause que la force P cos « 
tend à faire tourner le système en sens contraire de la force P cos/ 3 . 
De même zP cos a — xPcosy seront les momens relatifs à Taxe des 
y , et y P cos y — zP cos/ 3 , les moinens relatiis à l’axe des x ; et 
ainsi des autres expressions semblables. De sorte que les trois équa- 
tions L = o, M—o, jY = o expriment que lu somme de ces 1110- 
mens est nulle par rapport à chacun des trois axes. 

O11 voit aussi que les coefficiens L , M, N des rolatious instan- 
tanées <14 , elco, dtp ne sont autre chose que les momens relatifs aux 
axes des rotations instantanées , de» , d<p (art. 7). 

10. On pourrait douter si les rotations autour des trois axes des 
coordonnées suflisftit pour représenter tous les petits mouvemens 
qu’un système de points peut avoir autour d’un point fixe , sans 
que leur disposition mutuelle en soit altérée. Pour lever ce. doute, 
nous allons chercher tous ces mouvemens d’une manière plus directe. 

Parle point donné, qui sert d’origine aux coordonnées x, y , z, 
et par un autre point du système, imaginons une ligne droite, et 
U5*r cette ligne et par un troisième point du système, un plan ; rap> 
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portons à celte ligne et n ce plan les autres points du système , 
par de nouvelles coordonnées rectangles y, z ayant lu même 
origine que les premières x,y, s; il est clair que ces nouvelles 
coordonnées ne dépcndront quc de la situation mutuelle des points 
du système, et seront par conséquent constantes lorsque le sys- 
tème change de place, tandis que les premières varient seules 
par ce changement. 

La théorie connue de la transformation des coordonnées donne 
d’abord ces relations entre les trois premières et les trois dernières, 

* = ax' + fiÿ -f- yz ' , 

y — «V + Pÿ 4- ÿ*', 

z = »v+ fi y + »v. 

Les neuf cocfficicns a, fi, y, a', etc. ne dépendent que de la position 
respective des axes des deux systèmes de coordonnées, et doivent être 
tels que les coordonnées x, y, z se rapportent aux mêmes points 
que les coordonnées x', y, ç', et que par conséquent les deux ex- 
pressions x'-i~y‘ -f- et *'* -f-y'* -j- é’' "sôiérit ldcnïfqtfe8 , ce qui 
donne ces six équations de condition , 

«* + «'• + a* = i, fi‘ + fi'‘-hfi r ‘ = i, 

{t,ô+x'fi'-i-x’fi’= o , a-) -f-x'y'-MV = o , fiy+fi'y '+fi"y ’= ° , 

de sorte que parmi les neuf quantités a, fi, y, a’, etc., il en res- 
tera trois d’indéterminées. 

Lorsque les axes des x, y' z' coïncident avec ceux des x, y, g, 
on a x = x, y ==>'', z—z, et par conséquent a=i, fi = o , 
y— o, = o, fi'=i, fi‘— o, y —o, ÿ-szo, y’= î. Ainsi en 
dilférentiani les formules précédentes, et y faisant ensuite ces substi- 
tutions, on aura le résultat d’un déplacement quelconque infiniment 
petit du système dans l’espace autour du point donné. 

On aura d’abord , en difiérentiant les expressions de x, y, z 
dans l’hypothèse de x, y, s' coustantcs, et substituant, après la dif- 
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férenliation , y, z à la place de ces quantités , 


dx — xdx -f- ydfi -f- zdy , 
dy = xdx -f- y d@ -+- zdy , 
dz — xdx y d^' -f- zdy’. 

• 

Mais les six équations de condition étant diflerentiées donnent, 
j>ar la substitution des valeurs ct = i, /3 = o, y = o, etc. trou- 
vées ci-dessus, dx—o , d(i‘—o , dy’—o^d^-dx—o, dy~\~dx’=o , 
dy' -1- dfi’ = o , d’où dx = — rf/3 , dx" — — dy , r//S’ = — dy. 

Ces valeurs étant substituées dans les expressions de dx , dy , 
dz , on aura celles-ci : 

riï = — ydx -f- zdy , dy—xtlx — •£<//£', dz — — xdy -f- yd(i 

qui coïncident avec celle de l’article 8, en faisant dx —d<f , dy—du >, 
d&’—ddy. 

Ces formules des variations de x, y, z ont donc toute la géné-: 
ralité que l’état de la question peut comporter ; et les trois équa- 
tions L — o, M—o , A r =o, qui résultent de l’évanouissement 
des termes affectés de r/4 > dt», d<p dans l’équation générale de l’équi- 
libre, sont par conséquent les seules nécessaires pour maintenir le 
système en équilibre autour du point donné , abstraction faite de ce 
qui dépend de la disposition mutuelle des points entre eux. De sorte 
que lorsque cette disposition est invariable, l’équilibre du système 
ne dépendra que des trois équations dont il s’agit. 

D’Alembert est le premier qui ail trouvé les lois de l’équilibre de 
plusieurs forces appliquées à un système de points de forme inva- 
riable, dans scs Recherches sur la Précession des équinoxes. Il y est 
parvenu d’une manière très-compliquée par la composition et la 
décomposition des forces. Depuis elles ont été démontrées plus sim- 
plement par diflerens auteurs; mais nos formules ont l’avantage 
d’y conduire directement. 

$ 1 ». 
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$ 1 1 1 . 

De la composition des mouvemens de rotation autour de dijfèrens 

axes , et des nuimens relatifs à ces axes. , 

il. Si on prend dans le système un point pour lequel les coor- 
données x, y, z soient proportionnelles à d-\, de a, dp, les diffé- 
rentielles correspondantes dx, dy , dz seront nullcs, comme on le 
voit par les formules de l’article 8. Ce point, et tous ceux qui au- 
ront la même propriété, seront donc immobiles pendant l’instant 
que le système décrit les trois angles , des, dp, en tournant à 
la fois autour des axes des x ,y, x. Et il est facile de voir que tous 
ces points seront dans une ligne droite passaift par l’origine des coor- 
données et faisant avec les axes des x, y, z des angles A , /*, y . 
tels que 

V'(d4*+d.*+<i f ")> C09M== ’ cos,,== 

Cette droite sera l’aire instantané de la rotation composée. 

En employant les angles A,/*, » r et faisant, pour abréger, 

d6 — des’ + dp •) , 

on aura 

tf4=<#cos\, dfleos/t, dp = d9cosy, 

et les expressions générales de dx, dy, dz (art. 8) deviendront 

dx = (z cos/* — y cos y) d9 , 
dy — (rrcos y — z cos*) r/fl , 
d- — (_yCO^ — ar cos/t) rffl. 

Le carré du petit espace parcouru par un point quelconque étant 
dx' -H dy' -f- dz', il sera exprimé par 

((r cos/* .X cos 0‘ ■+*(* cosr — rcos A)* -f- (y cos A — * cos /*)*) di' 

— ( x ‘+y‘-hx‘ — (*cosA+ r cos/t + scos*)’) dû', 
à cause de cos A* -feos/** 4-cosr* = 1 . ’ 

Méc. anal. Tome I. 
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Or il est facile de prouver que xcosA -f-,y cos^i -f- z cos y'— o 
est l’équation d’un plan passant par l'origine des coordonnées et 
perpendiculaire à la droite qui fait les angles A,.,«, » avec les axes 
des x, y, z; donc le petit espace décrit par un point quelconque 
de ce plan sera 

S \Z(x'+y'+z.'), * 

et comme l’axe instantané de rotation est perpendiculaire à ce même 
plan, il s’ensuit que S sera l’angle de la rotation autour de cet 
axe, composée des trois rotations partielles , dm, dp autour des 
trois axes des coordonnées. 

îa. II suit de là que des rotations quelconques instantanées r/Q , 
dm, dp autour de trois axes qui se coupent à angles droits dans 
un même point , se composent en une seule dQ = \/{cl-\‘~}-dm % -\-dp ') , 
autour d’un axe passant par le même point d’intersection, et fai- 
sant avec ceux-là des angles A, fi, », tels que 

. d L il .1 dp 

COS *=34> C0S ^=2T» 908»=^; 

et réciproquement, qu’une rotation quelconque rlô autour d’un axe 
donné, peut se décomposer en trois rotations partielles exprimées 
par cosAofl, cos^/fl, cos»t/6 autour de trois axes qui se coupent 
perpendiculairement dans un point de Taxe donné, et qui fassent avec 
cet axe les angles A, fi., »; ce qui fournit un moyen bien simple 
de composer et de décomposer les mouvemens instantanées ou les 
vitesses de rotation. 

Ainsi, si on prend trois autres ||xcs rectangulaires entre eux, m 
qui fassent avec l’axe de la rotation les angles A', A', A"; avec 

l’axe de la rotation dm les angles fi, u.", /**; et avec l’axe de la ro- 
tatiou dp les angles »', la rotation <7-4- pourra sc résoudre en 
trois rotations cosA'rf^^cos A'ckJ,, cos A V4- autour de ces nouveaux 
axes; la rotation dm sc résoudra de même en trois rotations cos pu dm , 
cosfi'dm, cos y? dm , et la rotation dp en trois rotations cos y dp , 
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cos»Vip, cos » m dQ autour des mêmes axes. De sorte qu'en ajoutant 
ensemble les rotations autour d’un meme axe, si on nomme f/ 6 ", 
</ 6 ’, di" les rotations totales autour des trois nouveaux axes, 
on aura • 

dff = COSA' t/4 4- COSft' dm -f- COS»' dp , 

t/9* = cosA* t/4 -f- COSju.* dm -j- CQSt’i/ç , 

dj“ = COSA' j/ 4" COS fi du 4- COS t'dp. 

i3. Les rotations t/4, </" , dp sont donc réduites de celte maniera 

à trois rotations d£T, f/ 6 *, t/ 6 ', autour de trois autres axes rectangu- 
laires, lesquelles doivent par conséquent donner, par la composition, 
la même rotation t/9 qui résulte des rotations d 4 , dm, dp-, de sorte 
qu’on aura (art. 1 1 ) , 

t/ 6 * t /6 * 4~ dQ 3 4- 1/6 3 t/4* 4“ t/ûf** 4~ dp * j 

et comme cette dernière équatiou doit être identique, il s’ensuit 
qu’on aura ces relations : 

cos X'* 4- cos X'» 4- cos X'* = î , 
cosjtt'* 4 - cos 4- cosja'* = i , 

cos ►'* 4- cos »** 4- cos »"* = j ; 
cos A'cos/a' 4 - cos x'cos ju' 4- cosX'cos = o, 
cos X'cos »' 4- cos X'cos »' 4- cos x'cos »' = o , 
cos/t'cos v 4 - cosji'cos »' 4 - cos /x'cos »' = o, 

qu’on peut aussi trouver par la Géométrie. 

Par ces relations ou peut avoir tout de suite les valeurs de f/ 4 , 
dm, dp en t/ÊT, t/6*, t/6", en ajoutant eusemble les valeurs de t/6', 
do, t/6*, multipliées successivement par cos X', cos A*, cos A', cos p, 
cûspt’, etc., ou trouvera de cette manière: 

t/4 = cosA'dÔ' 4* cosX'f/6* 4* cosA'</8*, 
dm = cosjtt't/6' 4 - cos/t'f/6* 4- costt'f/6', 
t/$> = cos »'t/6' 4" cos »’</6* “H cos i'f/6*. 

i4. Si on nomme de plus tt' les angles que l’axe de la 
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rotation composée f/0 fait avec les axes des trois rotations partielles 

c/6', tÉT, on aura , comme dans l’article 1 1 , 

M = cos-îr'f/6, S’ = cosn'iÊ, Sf = cos-7t'f/6, 

et si dans les expressions données ci-dessus (art. ia) de d 6', <tif, 
f/ 6 ", on met pour f/ 4 ., du, dp leurs valeurs en f /0 de l’article 1 1 , 
cos Xf/ 6 , cosftf/6, cos 1 f/ 6 , la comparaison de ces différentes expres- 
sions de f/6', f/6 ", f/6" donnera, en divisant par dd, ces nouvelles re- 
lations 

cos-tc' = cos X cos X' 4- COS /4 cos / a' 4 - cos e cos/, 

COS “JT* = cos X cos X* 4“ COS/4 cos/t' 4" cos y cos /, 

COS ir" = COS X cos X* 4- COS/4 C0S/4* 4“ cos» cos »", 

qu’on peut aussi vérifier par la Géométrie. 

1 5 . On voit par là que ces compositions et décompositions des 
mouvemens de rotation sont entièrement analogues à celles des mou* 
vcmens rectilignes. 

Eu effet, si sur les trois axes des rotations f/ 4 , da>, dp, on prend 
depuis leur point d’intersection des lignes proportionnelles respecti- 
vement à f/4, da>, dp, et qu’on construise sur ces trois lignes un 
parallélépipède rectangle, il est facile de voir que la diagonale de ce 
parallélépipède sera l’axe de la rotation composée f/0, et sera en 
même temps proportionnelle à celte rotation f/6. De là et de ce 
que les rotations autour d’un même axe s’ajoutent ou se retranchent 
suivant quelles sont dans le même sens ou dans des sens opposés, 
comme les mouvemens qui ont la même direction ou des directions 
opposées, on doit couclurc en général que la composition et la dé- 
composition des mouvemens de rotation se fait de la même manière et 
suit les mêmes lois que la composition ou décomposition des mou- 
vemens rectilignes, en substituant, aux mouvemens de rotation, des 
mouvemens rectilignes, suivant la direction des axes de rotation. 

16. Maintenant si dans la formule de l’article 9, 

Z.f /4 4 - Mdu 4 - A dp , 
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laquelle contient les termes dus aux rotations cA}., du, dp dans la 
formule générale P dp -f- P' dp -4- P' dp 4- etc. , on substitue pour 
d-\. , du, dp, les expressions trouvées dans l’article i3, elle devient 

. ( L cos A' -j- 31 cos p 4- A" cos / >/fi' 

4- ( L cos A' 4 - 31 cos p" 4- A r cos »')r/fl' 

4- ( L cos A* 4 - 31 cos p 4- N cos t m )dô m . 

Donc par l’article 7 , les coefficiens des angles élémentaires c/ 8 ', 
r/ 6 \ S" exprimeront les sommes des momens relatifs aux axes des 
rotations dd\ f/fi', f/ 6 *. Ainsi des momens égaux à L, 31, N et 
relatifs à trois axes rectangulaires , donnent les momens 

Leon K' 4- 31 cos p' 4 - N cos »' , 

L cos A' 4- 31 cos p 4- N cos 
L cos A* 4 - 31 cos p" 4- /y cos ►*, 

relatifs à trois autres axes rectangulaires qui font respectivement 
avec ceux-là les angles A', p', A', p’, /; A', p", »*. 

On trouve une démonstration géométrique de ce théorème , dans 
le tome VII des Noua acta de l’Académie de Pétersbourg. 

17 . Si on suppose les rotations c/4-, du, dp proportionnelles à L, 
M, N, et qu’on fusse 

//= \ ; L' 4- 31' 4- A’* , 
on aura par l’article 11 , 

L — II cos A , 31= IIcosp, A r =//cosK, 

et les trois momens qu’on vient de trouver sc réduiront , par les 
relations de l’article i4, à cette forme simple, 

II cos V, II COSTt', II cos 15*. 

Or tt', tt*, tt* sont les angles que les axes des rotations f/ 6 ', c/ 6 ', 
c/ 6 * font avec l’axe de la rotation composée f/ 6 . Donc si on fait 
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coïncider l’axe de la rotalion dff avec l'axe de la rotation <Ê, on a 

•k' = o, et m", chacun égal à un angle droit; par conséquent le 

moment autour de cet axe sera simplement //, et les deux autres 

momens autour des axes perpendiculaires à celui-ci deviendront 

nuis. 

D’où l'on conclut que des momens égaux à L, 31 , N et rela- 
tifs à trois axes rectangulaires , se composent en un moment unique II 
égala V-L* -f- 3P -f- N' , et relatif à un axe qui fait ceux-là les 
angles X, fi, », tels que 

, L M N 

COS A = — , COS U. = 77 , COS » = 

u ’ ^ U ’ 7 / 

Ce sont les théorèmes connus sur la composition des momens; et 
il est évident que cette composition suit aussi les mêmes règles que 
celle des mouvemens rectilignes. On aurait pu la déduire immédia- 
tement de la composition des rotations instantanées, en substituant 
les momens aux rotations qu’elles produisent , comme Variguon a 
substitué les forces aux mouvemens rectilignes. 

$ IV. 

Propriétés de l’équilibre , relatives au centre de gravité. 

18. Si, dans les formules de l’artide g, ou suppose que toutes 
les forces P, P, P, etc. agissent dans, des directions parallèles 
entre elles, on aura a=a '=**, etc., /3=^'=/3*, etc. , yssy'ssy*, etc.; 
par conséquent si on lait , pour abréger, 

X = Px + PV + P’x + etc., 

Y = Py -f- P y -f- P/ + etc., 

Z = Pz -j- P z + P’ z + etc. , 

les quantités L , 31, N deviendront 

L = Fcos> — Z cos/3 , 

31 — Z cos a — X cos y , 

N = X cos/3 — F cos*. 
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Et les équations de l’équilibre seront L— o, M=o, N=o, 
dont la troisième est ici une suite des deux premières. Mais comme 
on a d’ailleurs l’équation co8a*4-eos/3*-t-cos>’=i(scct. II, art. 7 ), 
on pourra déterminer par ces équations les angles a, fi,' y, et l’on 


trouvera 


cos * = 
cosjS = 


X 

PPT F+>) ’ 

y 

V/(.Y> + 1 * + ■**)’ 


cos y ~ 


Z 


Donc la position des corps étant donnée par rapport à trois axes, 
il faudra , pour que tout mouvement de rotation du système soit dé- 
truit , que le système soit placé relativement à la direction des forces, 
de manière que cette direction fasse avec les mêmes axes les angles 
a, (Z, y qu’on vient de déterminer. 


19 . Si les quantités X, Ÿ, Z étaient nullcs, les angles *, /3, y 
demeureraient indéterminés, et la position du système, relativement 
à la direction des forces, pourrait être quelconque; d’où résulte 
ce théorème, que. si la somme des produits des forces parallèles , 
par leurs distances à trois plans perpendiculaires entre eux , est 
nulle par rapport à chacun de ces trois plans, l’effet des forées 
pour faire tourner le système autour du point commun d’intersection 
des mêmes plans , se trouvera détruit. 

On sait que la gravité agit verticalement et proportionnellement à 
la masse; ainsi dans un système de corps pesans, si on cherche un 
point tel , que la somme des masses multipliées par leurs distances à 
un plan passant par ce point, soit nulle relativement à trois plans 
perpendiculaires , ce point aura la propriété que la gravite ye pourra 
imprimer au système aucun mouvement de rotation autour du 
même point. C’est ce point qu’on appelle centre de gravité , et qui 
est d’un usage si étendu daus toute la Mécanique. 

Pour le déterminer, il n’y a qu’à chercher sa distance à trois 
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plans perpendiculaires donnes. Or, puisque la somme des produits 
des masses par leurs dislances à un plan passant par le centre de gra- 
vité est nulle, la somme des produits des mêmes masses par leurs dis- 
tances à un autre plan parallèle à celui-ci, sera nécessairement égale 
au produit de toutes les masses par la distance du centre de gravité 
au même plan; de sorte qu’on aura cette distance en divisant la 
somme des produits des masses et de leurs distances , par la somme 
même des masses ; et de là résultent les formules connues pour les 
centres de gravité des lignes , des surfaces et des solides. 

ao. Mais il J a une propriété du centre de gravité qui est moins 
connue, et qui peut être utile dans quelques occasions, parce qu’elle 
est indépendante de la considération étrangère des plans auxquels 
on rapporte les différons corps du système , et qu’elle sert à déter- 
miner leur centre de gravité par la simple position respective des 
corps. Voici en quoi elle consiste. 

Soit A la somme des produits des masses prises deux à deux 
et multipliées de plus par le carré de leur distance respective, cetto 
somme étant en même temps divisée par le carré de la somme des 
masses. 

Soit B la sftmme des produits de chaque masse par le carré 
de sa distance à un point quelconque donné, cette somme étant di- 
visée par la somme des masses. 

On aura \J B — A pour la distance du centre de gravité de 
toutes les masses au point donné. Ainsi comme la quantité A est 
indépendante de ce point, si on détermine les valeurs de B par 
rapport à trois points diüerens pris dans le système ou hors du 
système, à volonté, on aura les distances du centre de gravité à ces 
trois points , et par conséquent sa position par rapport à ces points. 
Si les corps étaient tous dans le même plan , il. suffirait de consi- 
dérer deux points, et il n’en faudrait qu’un seul si tous les corps 
étaient dans une ligue donnée. 

En prenant les points donnés dans les corps memes du système, 

la 
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la position de son centre de gravité sera donnée uniquement par 
les masses et par leurs distances respectives. C’est en quoi consiste 
le principal avantage de cette manière de déterminer le centre de 
gravité. 

Pour la démontrer, je reprends les expressions de X, Y, Z 
de l’article 18, et prenant de plus trois quantités arbitraires /, g, 
h , je forme ces trois équations identiques, faciles à vérifier, 

(. X — (P + P 7 4- P* + etc. )/)• 

= (P+P'+P'+ctc.) (P(*— /)’ + etc.) 

— PP'(x — x'y — PP\x — x*)* — pm.x — i*)* — etc. 

(Y — (P +W+ P , + etc.) g)‘ 

= {P+P’+P’+ etc.) ( P{ y—g)+P{ y — gY+P’i y’ — -g) '-f-etc. ) 

— PPiy-SY - PP’(y-v')' - PP\ÿ—y') - «te. , 

( Z — (P + P + P* 4 - etc.) h)' 

c= (P 4 -P' 4 -P* 4 -etc.) (P(i— A)*4-P(2'— A)‘+P*— (e*— *)‘ 4 -€tc.) 

— PP'iz — z')* — PP’{i—z'y — P'P’(z—z , y — etc. 

Les quantités P, P, P*, etc. représentent les poids ou les masses 
des corps qui leur sont proportionnelles, et les quantités x, y, z, 
x’, y', z, x", etc. sont les coordonnées rectangles de ces corps. Or 
nous avons vu (art. 19) que lorsque l’origine des coordonnées est 
dans le centre de gravité, les trois quantités X, Y, Z sont nulles. 
Si donc on fait dans les trois équations précédentes X=o, F=o, 
Z=o, qu’on les ajoute ensemble , et qu’on suppose, pour abréger, 

/* + #* + A* = r* , 

(* -/)• + (r~ g Y "K* — A)* = («)• , 

(*'-/)* + (y~ g)' + (*' — A)* = (1)* , 

(*-/)■ + (y- sY + (*'- A)- = (*)* , 

etc. 

(x- x'y 4 - (y -/)• + (*- O* = (0.1)* . 

(*-*')• + (y-yy 4- (*- z'y = (o,2)- , 

(*- x'y 4- (/-/)* + (* - *')' = (»,*)* , 

etc. 

Méc. anal. Tome I. 
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on aura, après avoir divisé par (P -f- F +F -f-ete.)*, 

. p(qv + p'or + p"w + 

r — .P+P' + P' + e te. 

PP’^o.iy -f PP*(o,a)* + P'P*(i, 2)*4. etc. 

(P + F + P" + etc.)* 

Si on prend maintenant les trois quantités f, g, h pour les coor- 
données rectangles d’un point donné, il est visible que r sera Ut 
distance de ce point au centre de gravité qui est supposé dans 
l’origine des coordonnées, que (o), (1), (a), etc. seront les distances 
des poids P, F, P*, etc. Î*Æ même point, et que (0,1), (o,a) , 
(i,a) , etc. seront les distdvRs entre les corps ou poids P et F, 
P et P', F et P', etc. Doue l’équation ci-dessus deviendra 
r' ~ B — A , d’où l’on tire r = \\B — A). 

$ V. 

Propriétés de l’équilibre , relative» aux maxima et miuima. 

ai. Nous allons considérer maintenant les maxima et minima 
qui peuvent avoir lieu dans l’équilibre ; et pour cela nous repren- 
drons la formule générale 

P dp -f- Qdq -f- Rdr -f- etc. = o 

de l’équilibre entre les forces P, Q, R, etc., dirigées suivant le» 
lignes p,' q, r , etc., qui aboutissent aux centres de ces forces 
(Sect. II, art. 4 ). 

On peut supposer que ces forces soient exprimées de manière 
que la quantité P dp + Qdq -f- Rdr -f- etc. soit une différentielle 
exacte d’une fonction de p, q , r, etc., laquelle soit représentée par n, 
ensortc que l’on ait 

c/Tl = Pdp -f- Qdq -f- Rdr -J- etc, . 

Alors on aura pour l’équilibre cette équation cffl = o , laquelle fait 
voir que le système doit être disposé de manière que la fonction n 
y soit, généralement parlant, un maximum ou un minimum. 
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Je dis généralement parlant ,• car on sait que l’égalité d’une diffé- 
rentielle à zéro n’indique pas toujours un maximum ou un mini- 
mum comme on le voit par la théorie des courbes. 

La supposition précédente a lieu en général lorsque les forces 

P, Q, R, etc. tendent réellement oinà des points fixes* ou à des 
corps du même système, et sont proportionnelles à des fonctions 
quelconques des distances ; ce qui est proprement le cas de la nature. 

Ainsi dans cette hypothèse de forces, le système sera en équilibre 
lorsque la fonction n sera un maximum ou un minimum ,■ c’est en 
quoi consiste le principe que Maupertuis avait proposé 6ous le nom 
de lai de repos. 

Dans un système de corps pesans en équilibre, les forces P, 

Q, R, etc. provenant de la gravité, sont, comme l’on sait, pro- 

portionnelles aux masses des corps, et par conséquent constantes, 
et les distances p, q, r, etc. concourent au centre de la terre. On 
aura donc dans ce cas' n = jPp -f- Qq -f- Rr-\~ etc. ; par conséquent, 
puisque les lignes p, q, r, etc. sont censées parallèles , la quantité 
s - v — - r n exprimera la distance du centre de gravité de tout 

le système au centre de la terrç; laquelle sera donc un minimum ou 
un maximum , lorsque le système sera en équilibre ; elle sera , par 
exemple, un minimum dans le "cas de la chainette, et un maximum 
dans le cas de plusieurs globules qui se soutiendraient en forme de 
voûte. Ce principe est connu depuis long-temps. 

as. Si maintenant on considère le meme système en mouvement, 
et que u, u, u m , etc. soient les vitesses , et m, m', m“, etc. les 
masses respectives des dilTérens corps qui le composent ; le principe 
si connu de la conservation des forces vives , dont nous donnerons 
une démonstration directe et générale dans la seconde partie, four- 
nira cette équation, 

nid' + mu' -+- m’u' -f- etc. — const. — *n. 

Donc, puisque dans l’état d’équilibre la quantité n est un mini- 


68 * MÉCANIQUE ANALYTIQUE.' 

mum ou un maximum , il s’ensuit que la quantité mV* 4 - m'u r ‘ 
4- m'a* 1 + etc. , qui exprime la force vive de tout le système, sera 
en même temps un maximum ou minimum; ce qui donne cet autre 
principe de Statique, que de toutes les situations que prend succes- 
sivement te système , celle oùml a la plus grande ou la plus petite 
força vive , est aussi celle où il le faudrait placer d’abord pour qu’il 
restât en équilibre. Voyez les Mémoires de l’Académie des Sciences 
de 1748 et 1749. 

a 3 . On vient de voir que la fonction II est un mimimum ou un 
maximum, lorsque la position du système est celle de l’équilibre ; 
nous allons maintenant démontrer que si cette fonction est un mi- 
nimum, l’équilibre aura de la stabilité; ensorte que le système étant 
d’abord supposé dans l’état d’équilibre, et venant ensuite à être 
tant soit peu déplacé de cet état, il tendra de lui-même à s’y re- 
mettre, eu faisant des oscillations infiniment petites; qu’au con- 
traire , dans le cas où la même fonction sera un maximum, l'équi- 
libre n’aura pas de stabilité, et qu’étant une fois troublé, le système 
pourra faire des oscillations qui ne seront pas très-petites , et qui 
pourront l’écarter de plus en plus de son premier état. 

Pour démontrer cette proposition d’une manière générale, je 
considère que , quelle que puisse être la forme du système , sa po- 
sition , c’est-à-dire celle des différons corps qui le composent, sera 
toujours déterminée par un certain nombre de variables, et que la 
quantité n sera une fonction donnée de ces mêmes variables. Suppo- 
sons que dans la situation d’équilibre les variables dont il s’agit soient 
égales àa, b, c, etc. , et que dans unesituation très-proche de celle-ci, 
elles soient a+x,b+y,c-\-t, etc., les quantités x,y, z, etc. étant 
très-petites ; substituant ces dernières valeurs dans la fonction n, 
et réduisant en série, suivant les dimensions des quantités très- 
petites x, y, z, etc., la fonction n deviendra de cette forme, 

n =A+ Bx -f- Cy + Dz 4" etc. 

4- Fx * 4- Gxy 4- Hy 1 4- Kxi 4 - Lys -f- Ms’ 4 - etc. 
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les quantités A , B-, C, etc. étant données en a, b, c, etc. Mais 
dans l’état d’équilibre la valeur de tfTI doit être nulle, de quelque 
manière qu’on fasse varier la position du système; donc il faudra 
que la différentielle de n soit nulle en général, lorsque x, y, z, etc. 
sont=o; donc B — o, C—'o, D=o, etc. 

On aura donc pour une situation quelconque très -proche de celle 
de l’équilibre , cette expression de n, 

TI—A-+- Fx' -+• Gxy-\-Hy'+ Kxz -\-Lyz + Mz' -f- etc. , 

dans laquelle , tant que les variables x,y, z, etc. sont très-petites, 
il suffira de tenir compte des secondes dimensions de ces variables. 


ai. Maintenant il est clair que pour que la quantité n soit toujours 
un minimum , lorsque x, y , z, etc. sont nulles , il faut que la fonction 

Fx * + Gxy -f- Hy‘ + Kxz + Lyz ■+■ Mc‘ -f- etc. , 


que je nommerai X, soit constamment positive, quelles que soient 
les valeurs des variables x, y, z, etc. 

Or cette fonction est réductible à la forme 


en faisant 


X =/£* -+-*»• + A£* + etc. , 
/= F, 

S = * + f + ÿ + etc -, 

„ — ÏT — G ' 

= y + (z,_^)^ + clc ., 

K* T* 

Ç = z + etc. , 
etc. 


Donc, pour qu’elle soit toujours positive, il faudra que les coeffi- 
ciens /, g, h, etc. soient positifs; et on voit en même temps que 
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si ces coefBciens sont positifs, la valeur de X sera nécessairement 
positive , puisque les quantités £ , », £, etc. sont réelles lorsque les 
variables x,y, r, etc. le sont. 

Si au contraire la quantité n devait être toujours un maximum 
lorsque x,y, s, etc. sont nuis, il faudrait que la fonction X fût 
constamment négative, et par conséquent que les coefficicns f, g, 
h , etc. fussent négatifs ; et réciproquement , si ces coefficicns sont 
négatifs, il s’ensuivra que la valeur de X sera nécessairement 
négative. 

a 5 . On aura donc, en ne tenant compte que des secondes dimen- 
sions des quantités très-petites x, y, s, etc. , 

n = A 4 - gt 4 - K' 4 - «te., 
et l’équation de la conservation des forces vives (art. aa) deviendra 
u"’-f-,W*«* , -f-etc.=const. — a A — a/Ç*— -a^*— ■ aA£*, etc. 

Or dans l’état d’équilibre on a (hyp.) *=o, y—o, z=o, etc. ; 
donc aussi ç=o, » = o, Ç=o, etc. (art. 19); donc si on sup- 
pose qufbn dérange le système de cet état, en imprimant aux corps 
AI', M", Al", etc. les vitesses très-petites F', F F", etc., il 
faudra que l’on ait «'= F', u= F ', u"= F", etc., lorsque o, 
» =0, Ç=o,etC. On aura donc Al' F 1 ' 4 * M’ F’' -f- .U'/"'+etc. 
= const. — a A\ ce qui servira à déterminer la constante arbitraire. 

Ainsi l’équation précédente deviendra 

AI'u‘+ t M'u‘+ M"u'+ etc. = M'F'‘+ AÏF‘‘-\- M’F''+ etc, 
— a /5‘ — — aA C*. etc. > 

d’où il est aisé de tirer ces deux conclusions : 

i*. Que dans le cas du minimum de n, dans lequel les coeffi- 
ciens f, g, h, etc. sont tous positifs, la quantité toujours positive 
a/Ç* 2 gu' 4- aAÇ* 4- etc. devra nécessairement être moindre, ou 

.du moins ne pourra pas être plus grande que la quantité donnée 
M\F‘‘ j>j!'/"‘ 4- A/*A*‘4-etc., qui est elle-même très-petite; 
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par conséquent si on nomme cette quantité T, ou aura pour cha- 
cune des variables (f, », £, etc. ces limites ± \/~~* 

d= , etc. , entre lesquelles elles seront nécessairement renfer- 
mées; d’où il suit que dans ce cas le système ne pourra que s’écarter 
très-peu de son état d’équilibre , et ne pourra faire que des oscilla-* 
tions très-petites et d’une étendue déterminée. 

a*. Que dans le cas du maximum de II, dans lequel les coelficiens 
fi g, h, etc. sont tous négatifs , la quantité toujours positive 
— a/Ç* — a #»• — a AÇ* , etc. pourra croître à l’infini , et qu’ainsi 
le sj’stéme pourra s’écarter de plus en plus de son état d'équilibre. 
Du moins l’équation ci-dessus fait voir que dans ce cas rien n’em- 
pèche que les variables £,»,£, etc. n’aillent toujours en augmen- 
tant , mais il ne s’ensuit pas encore qu’elles doivent en effet aller 
en augmentant ; nous démontrerons cette dernière proposition dans 
la section cinquième de la Dynamique. 

Si tous les coefficiens /, g , h, etc. étaient nuis, on sait, par les 
méthodes de maximis et minirnis , qu’il faudrait, pour l’existence 
d’un minimum ou d’un maximum, que les termes de trois dimen- 
sions disparussent , et que ceux de quatre dimensions fussent cons- 
tamment positifs ou négatifs ; et c’est aussi de celte manière qu’on 
pourra juger de la stabilité de l’équilibre donné par l’évanouissement 
des termes de la première dimension, lorsque ceux de deux dimen- 
sions s’évanouissent en même temps. 

26. Au reste, ces propriétés des mtkima et minima , qui ont lieu 
dans l’équilibre d’un système quelconque de forces, ne sont qu’une 
conséquence immédiate de la démonstration que nous avons donnée 
du principe des vitesses virtuelles à la fin de la première section. 

En effet, soit p la distance entre * les deux premières moufles , 
l’une fixe, l’autre mobile, jointes par P cordons qui produisent une 
force proportionnelle à P , et qu’on peut représenter simplement 
par P, en prenant le poids qui tend la corde pour l’unité; soit de 
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même q la distance entre les deux moufles qui produisent la force Q,' 
r distance entre les moufles qui produisent la force R , etc. Il est 
évident que Pp sera b longueur de la portion de la corde qui em- 
brasse les deux premières moufles; pareillement, Qq , Rr, etc. se- 
ront les longueurs des portions de la corde qui embrasse les autres 
moufles ; de sorte que la longueur totale de la corde embrassée par 
les moufles fixes et mobiles sera Pp -f- Qq -f- Rr + etc. 

Ajoutons à celte longueur celle des différentes portions de la 
corde qui se trouveront entre des poulies fixes pour faire les renvois 
nécessaires au changement de direction , et que nous désignerons 
par a ; ajoutons-y encore la portion de la corde qui se trouvera 
entre la dernière poulie de renvoi et le poids attaché à l’extrémité 
de la corde, et que nous désignerons par «; enfin soit / la lon- 
gueur totale de la. corde, dont la première extrémité est fixement 
attachée à un point immobile dans l’espace, et dont l’autre extrémité 
porte le poids ; on aura évidemment l’équation 

l = Pp -f- Qq -f- Rr -f- etc. -f- a -f- u , 

d’où l’on tire 

u — l — a — Pp — Qq — Rr — etc. 

Or en supposant les forces P, Q, R, etc. constantes, c’est-à-dire 
indépendantes de p , q , r, etc. , ce qui est toujours permis dans 
l'équilibre où l’on ne considère que des déplacemens infiniment pe- 
tits, il est visible que la quantité Pp -f- Qq -f- Rr -f- etc. sera la 
même que nous avons désijjgée par n dans l’article ai ; ainsi on 
aura en général u—l — n , où / et a sont des quantités 
constantes. 

37. Maintenant il est clair que comme le poids tend à descendre 
le plus qu’il est possible, l'équilibre n’aura lieu en général que lors- 
que la valeur de n, qui exprime la descente du poids depuis la 
poulie fixe , sera un maximum , et que par conséquent celle de n 

sera 
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sera un minimum ; et l’on voit en même temps que dans ce cas 
l’équilibre sera stable , parce qu’un petit changement quelconque 
dans la position du système ne pourra que làirc remonter le poids , 
lequel tendra à redescendre et à remettre le système dans l’état 
d'équilibre. 

Mais nous avons vu que pour l’équilibre il suffit que l’on ait 
dn=o, et par conséquent du — o; ce quia lieu aussi lorsque la 
valeur de u est un minimum , auquel «as le poids , au lieu d’être le 
plus bas , sera au contraire le plus haut. Dans ce cas, il est visible 
qu’un petit changement dans la position du système ne pourra que 
fiiire descendre le poids, qui alors ne tendra plus à remonter, 
niais à descendre davantage , et à éloigner de plus en plus le sys- 
tème du premier état d’équilibre; d'où il suit que cet équilibre n’aura 
point de stabilité, et qu'élunl une fois troublé, il ne tendra pas à 
sc rétablir. 


Mèc. anal. Tome T. 
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QUATRIÈME SECTION. 

Maniéré plus simple et plus générale défaire usage de la 
formule de l’équilibre , donnée dans la seconde Section. 

i. Ceux qui jusqu’à présent ont écrit sur le principe des 
. vitesses virtuelles , se sont plutôt attachés à prouver la vérité de 

ce principe par la conformité de ses résultats avec ceux des prin- 
cipes ordiuaircs de la Statique, qu’à montrer l’usage qu’on en peut 
faire pour résoudre directement les problèmes de cette Science. Nous 
nous sommes proposés de remplir ce dernier objet avec toute la gé- 
néralité dont il est susceptible, et de déduire du principe dont il 
s’agit, des formules analytiques qui renferment la solution de tous 
les problèmes sur l’équilibre de» corps, à peu près de la même ma- 
nière que les formules des soutangenles , des rayons osculatcurs, etc. 
renferment la détermination de ces lignes dans toutes les courbes. 

La méthode exposée dans la seconde section, peut être employée 
dans tous les cas, et ne demande, comme on l’a vu, que des opé- 
rations purement analytiques ; mais comme l’élimination immédiate 
des variables ou de leurs différences, par le moyen des équations 
de condition, peut conduire à des calculs trop compliqués, nous 
allons présenter la même. méthode sous une forme plus simple, en 
réduisant en quelque manière tous les cas à celui d’un système en- 
tièrement libre. 

5 I. 

<6* Méthode des Multiplicateurs. 

a. Soient L=o, A/=o, A T =o, etc. les differentes équations 
de condition données par la nature du système, les quantités L, 
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M , N, etc. étant des fonctions finies des variables x,y, z, x, y, 
z, etc.; en diflcrentiant ces équations, on aura celles-ci, dL = o, 
dlif—o, dN = o, etc., lesquelles donneront la relation qui doit 
avoir lieu entre les différentielles des mêmes variables. En général , 
nous représenterons par dL—o, dM—o, dN— o, etc. les équa- 
tions de condition entre ces différentielles, soit que ces équations 
soient elles-mêmes des différences exactes ou non, poufrvu que les 
différentielles n’y soient que linéaires. 

Maintenant, comme ces équations ne doivent servir qu’à élimi- 
ner un pareil nombre de différentielles dans la formule générale de 
l’équilibre , après quoi les cocfficiens des différentielles restantes 
doivent être égalés chacun à zéro, il n’est pas difficile de prouver 
pîir la théorie de l’élimination des équations linéaires, qu’on aura 
les mêmes résultats si ou ajoute simplement à la formule dont il 
s’agit, les différentes équations de condition dL = o, dM—o, 
dN—a, etc., multipliées chacune par un coefficient indéterminé; 
qu’ensuite on égale à zéro la somme de tous les termes qui se trouvent 
multipliés par une même différentielle, ce qui donnera au tant d’équa- 
tions particulières qu’il y a de différentielles; qu’eiifin on élimine 
de ces dernières équations les coefficiens indéterminés par lesquels 
on a multiplié les équations de condition. 

5. De là résulte donc cette règle extrêmement simple pour trou- 
ver les conditions de l’équilibre d an système quelconque proposé. 

On prendra la somme des moment de toutes les puissances qui 
doivent être en équilibre (scct. fl, art. 5), et ou y ajoutera les diffé- 
rentes fonctions différentielles qui doivent être nulles par les condi- 
tions du problème, après avoir multiplié chacune de ces fonctions par 
un coefficient indéterminé; on égalera le tout à zéro, et l’on aura 
ainsi une équation différentielle qu’on traitera comme une équation 
ordinaire de maximis et minimis , et d’où l'on tirera autant d’équa- 
tions particulières finies qu’il y aura de variables; ces équations 
étant ensuite débarrassées, par l’élimination , de9 coefficiens indé- 
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termines, donneront toutes les conditions nécessaires pour l’équi- 
libre. 

L’équation différentielle dont il s’agit sera donc de cette forme, 

P dp 4- Qdq + Rdr ■+■ etc. + ArfZ, + pdM+ idN -f- etc. = o , 
dans laquelle A,/*, *, etc. sont des quantités indéterminées; nous 
la nommerons dans la suite, équation générale de V équilibre. 

Cette équation donnera, relativement à chaque coordonnée, telle 
que x, de chacun des corps du système , une équation de la forme 
suivante : 


> d P 


. dr 




etc. ■ 


dL 

dx 


dM 

' dx 


•"^+ ctc -=°; 


cnsorle que le nombre de ces équations sera égal à celui de toutes 
les coordonnées des corps. Nous les appellerons équations particu- 
lières de l’équilibre. 


4. Toute la difficulté consistera donc à éliminer de ces dernières 
équations, les indéterminées A, p, y, etc. ; or c’est ce qu’on pourra 
toujours exécuter par les moyens connut ; mais il conviendra dans 
chaque cas de choisir ceux qui pourront conduire aux résulta tsjes plus 
simples. Les équations finales renfermeront toutes les conditions né- 
cessaires pour l’équilibre proposé, et comme le nombre de ces équa- 
tions sera égal à celui de toutes les coordonnées des corps du sys- 
tème moins celui des indéterminées A, p, y, etc., qu’il : a fallu 
éliminer , que d’ailleurs ces mêmes indéterminées sont en même 
nombre que les équations de condition finies L~o, M—o, 
N= o, etc., il s’ensuit que les équations dont il s’agit, jointes à 
ces dernières , seront toujours en même nombre que les coordon- 
nées de tous les corps; par conséquent, elles suffiront pour déter- 
miner ces coordonnées, et faire connaître la position que" chaque 
corps doit prendre pour être en équilibre. 


5. Je remarque maintenant que les termes A dL, pdltl, etc. de 
l'équation générale de l’équilibre, peuvent être aussi regardes comme 
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représentant les momens de différentes forces appliquées au même 
système. 

En effet , supposant dL une fonction différentielle des variables 
x', y, z, .t*, y, etc. qui servent de coordonnées à différons corps 
du système, cette fonction sera composée de différentes parties que 
je désignerai par dL', dL", etc., ensorte que dL—dL'-\- r///-f-etc., 
dU ne renfermant que les termes affectés de dx', dy', dz , dL" ne 
renfermant que ceux qui contiennent dx", dy", dz", et ainsi de 
suite. 

De cette manière , le terme ML de l’équation générale sera 
composé des termes ML', ML", etc. Or si on donne au terme ML' 
la forme suivante : 




dû 


v/(Îf)+ ( 37) + (é)’ 

il est clair, par ce qu’on a dit dans l’article 8 de la seconde sec- 
tion , que cette quantité peut représcuter le moment d’une force 

«vc iwfÿ + i appliquée au corps dont les coor- 

données sont x',y, z', et dirigée perpendiculairement à la surf) «je 
qui aura pour équation dL'— o, en n’y regardant que x', y, z' 
comme variables. De meme le terme ML *' pourra représenter le 

moment d’une fofee = A \J (^p)’+ appliquée 


au 


corps qui a pour coordonnées x', y", z", et dirigée perpendiculaire- 
ment à la surface courbe , dont l’équation sera dL"— o, en n’y re- 
gardant que x", y" z’ comme variables, et ainsi de suite. 

Donc en général le terme ML sera équivalent à l’effet de diffé- 
rentes forces exprimées par A 4- ( ~/ÿ )* + (g? )*» 

x \/ ( jp) + (jy) "+■ ( 5 ?) > elc - > ct appliquées respectivement 
aux corps qui répondent aux coordonnées x', y', z', x", y", z’, etc., 
suivant des directions perpendiculaires aux différentes surfaces 
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Son mutuelle , ou de la part des obstacles qui , par la nature du 
système, pourraient s’opposer à leur mouvement; ou plutôt res 
forces ne sont que les forces mêmes de ces résistances , lesquelles 
doivent être égales et directement opposées aux pressions exercées 
par les corps. Notre méthode donne , comme l’on voit , le moyen de 
déterminer ces forces et ces résistances ; ce qui n’est pas un des 
moindres avantages de cette méthode. 


8. Dans les cas où les forces P, Q, R, etc. ne sont pas en 
équilibre, et où l’on demande de les réduire à des forces équivalentes 
dont les directions soient données, il suffira d'ajouter à la somme 
des moinens des forces P, Q, R, etc. les momens résultans des 
équations de condition I,—o , M— o, etc., et l’on aura la somme 
des momens des forces équivalentes aux forces P, Q, R, etc. et à 
l’action que les corps exercent les uns sur les autres, en vertu de 
ces mêmes équations de condition. 

En employant ainsi toutes les équations de condition données par 
la nature du système proposé, on pourra regarder comme indépen- 
dantes les coordonnées de chaque corps du système, et l’on aura pour 
chacune de ces coordonnées, telle que x, une quantité de la forme 




dq 


dr 




4-X 


dL 


dit 


d!f 


2x E 


■etc. 


qui exprimera la force résultante suivant la direction de la ligne x, 
laquelle devra être nulle dans le cas d’équilibre, comme on l’a vu 


dans l’article 3 . 

• $ IL 


Application de la même méthode à la formule de l’équilibre des 
corps continus, dont tous les points sont tirés par des forces 
quelconques. 

9. Jusqu’ici nous avons considéré les corps comme des points ; 
et nous avons vu comment on détermine les lois de l’équilibre de 
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ccs points , en quelque nombre qu’ils soient, et quelques forces qui 
agissent sur eux. Or un corps d’un volume et d’une figure quel- 
conque, n’étnnt que l’assemblage d’une infinité de parties ou points 
matériels , il s’ensuit qu’on peut déterminer aussi les lois de l’équi- 
libre des corps de figure quelconque, par l’application des principes 
précédons. 

En effet, la manière- ordinaire de résoudre les questions de Mé- 
canique qui concernent les corps de masse finie, consiste à ne 
considérer d’abord qu’un certain nombre de points placés à des 
distances finies les uns des autres, et à chercher les lois de leur 
équilibre ou de leur mouvement ; à étendre ensuite cette recherche 
à un nombre indéfini de points; enfin à supposer que le nombre 
des points devienne infini, et qu’en même temps leur* distances 
deviennent infiniment petites , et à faire aux formules trouvées pour 
un nombre fini de points, les réductions et les modifications quo 
demande le passage du fini à l’infini. 

Ce procédé est , comme l’on voit , analogue aux méthodes géo- 
métriques et analytiques qui ont précédé le calcul infinitésimal ; et 
si ce calcul a l’avantage de faciliter et de simplifier d’une manière 
surprenante, les solutions des questions qui ont rapport aux courbes, 
il ne le doit qu’à ce qu’il considère ces lignus en elles-mêmes, et 
comme courbes, sans avoir besoin de les regarder, premièrement 
comme polygones, et ensuite comme courbes. Il y aura donc à 
peu près le même avantage à traiter les problèmes de Mécanique 
dont il est question par des voies directes , et eu considérant immé- 
diatement les corps de masses finies comme des assemblages d’une 
infinité de points ou corpuscules, animés chacun par des forces don- 
nées. Or rien n’est plus facile que de modifier et simplifier par cette 
considération, la méthode générale que nous venons de donner. 

10. Mais il est nécessaire de remarquer, avant tout, que dans 
l’application de cette. méthode aux corps d’une masse finie, dont tous 
les points sont animés par des forces quelconques, il se présentp 

naturellement 
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naturellement deux sortes de différentielles qu’il faut bien distinguer. 
Les unes se rapportent aux différons points qui composent le corps ÿ 
les autres sont indépendantes de la position mutuelle de ces points, 
et représentent seulement les espaces infiniment petits que chaque 
point peut parcourir, en supposant que la situation du corps varie in- 
finiment peu. Comme jusqu’ici nous n’avons eu que des diffé- 
rences de cette dernière espèces considérer, nous les avons désignées 
par la caractéristique ordinaire d\ mais puisque nous devons main- 
tenant avoir égard aux deux espèces de différences à la fois, et qu’il 
est par conséquent nécessaire d’introduire une nouvelle caractéris- 
tique , il nous parait à propos d’employer l’ancienne caractéristique d 
pour désigner les différences de la première espèce qui sont ana- 
logues à celles que l’on considère communément en Géométrie, et 
fie dénoter les différences de la seconde espèce qui sont particulières 
à la matière que nous traitons , par la caractéristique J , employée 
dans le Calcul des variations, avec lequel celui dont il s'agit ici a 
une liaison intime et nécessaire. 

Nous nommerons même, par cette raison, variations les diffé- 
rences affectées de cf, et nous conserverons le nom de différentielles, 
à Celles qui sont affectées de d. Du reste les mêmes formules qui 
donnent les différentielles ordinaires , donneront aussi les variations, 
en substituant <f à la place de d. 

ii. Je remarque ensuite qu’au lieu de considérer la masse don- 
née comme un assemblage d’une infinité de points contigus , il fau- 
dra, suivant l’esprit du calcul infinitésimal, la considérer plutôt 
comme composée d’élémens infiniment petits, qui soient du même 
ordre de dimension que la masseentière; qu’ainsi pour avoir les forces 
qui animent chacun de ces élémen6, il faudra multiplier par ces 
mêmes élémens, les forces P, Q, R, etc., qu’on suppose appliquées 
à chaque point de ces élémens, et qu’on regardera comme des 
forces accélératrices , analogues à celles qui proviennent de l’ac- 
tion de la gravité. 

Mèc. anal. Tom. I. 


il 
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Si donc on nomme m la masse totale , et dm un de scs éiémens 
quelconque, on aura P dm, Qdm , Rdm , etc. pour les forces qui 
tirent l’élément dm , suivant les directions des lignes p, q, r, etc. 
Donc multipliant respectivement ces forces par les variations <f p , 
S'q, JV, etc. , on aura leurs momens, dont la somme, pour chaque clé- 
ment dm, sera représentée par la formule (PJ'p+Q<fq-\~RJr-{-clc.)dm-, 
et pour avoir la somme des momens de toutes les forces du système , 
il n’v aura qu’à prendre l’intégrale de cette formule par rapport à 
toute la masse donnée. 

Nous dénoterons ces intégrales totales, c’est-à-dire relatives à 
l’ctendue de toute La masse, par la caractéristique majuscule S, en 
conservant la caractéristique ordinaire f pour désigner les intégrales 
partielles ou indéfinies. 

1 a. On aura ainsi pour la somme des momens de toutes les forces 
du système , la formule intégrale 

, S ( P Sj) -f- QS'q -f- RS'r -f- etc.)dm ; 

et cette quantité devra être nulle en général dans l’état d’équilibre 
du système. 

Comme par la nature du système il y a nécessairement des 
rapports dounés entre les differentes variations J'p, <fq, Sr , etc. , 
relatives à chaque point de la masse, il faudra les réduire à un 
certain nombre de variations indépendantes et indéterminées; et 
les termes multiplies par ces dernières variations, étant égalés à zéro, 
donneront les équations particulières de l’équilibre. Mais ces réduc- 
tions pouvant être embarrassantes, il conviendra de les éviter par le 
moyen de la méthode des multiplicateurs que nous venons de donner 
dans le paragraphe précédent. 

i3. Pour appliquer cette méthode au cas dont il s’agit ici, nous 
supposerons que L= o, M— o, etc. soient les équations de con- 
dition qui doivent avoir lieu parla nature du problème, par rapport 
à chaque point de la masse, et nous les nommerons équation* de 
condition indéterminées. • 
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Les quantités./,, M , etc. seront ici des fonctions des coor- 
données finies x, y, z. qui répoudent à chaque point de la masse 
donnée, et de leurs différentielles d’un ordre quelconque. 

Ces équations étant difïércntiécs suivant J 1 , on aura celle-ci: 
$L—o , S'M— o, etc. On multipliera les quantités J 1 /,, J 1 M, etc. 
par des quantités indéterminées X, fx, etc.: on en prendra l'inté- 
grale totale, qui sera par conséquent représentée par la formule 
S(A<f L-+- p.J'M-i-elc.), et ajoutant cette ir 
précédent , on aura l’équation générale de 

On observera qu’il n’est pas necessaire ( 
les variations exactes de fonctions de x, y, r , dx, dy, etc., mais 
qu’il suffit que i'L—o, o, etc. soient les équations de con- 

dition iudéterminéec entre les variations de x, y, z, dx, dy , etc. 
(art. 5). 

Mais il faut remarquer qu’outre les forces qui agissent en gé- 
néral sur tous les points de là masse, il peut y en avoir qui n’agissent 
que sur des points déterminés de cette masse, lesquels points sont 
ordinairement ceux qui répondent aux extrémités de la masse don- 
née , c’est-à-dire , au commencement et à la fin de l’intégrale dési- 
gnée par S. 

De même il pourra y avoir des équations de condition particu- 
lières à ces points , et que nous nommerons équations de condition 
déterminée a, pour les distinguer de celles qui ont lieu en général 
dans toute l'étendue de la masse; nous les représenterons par 
A=o, B— o, C’=o, etc., ou plutôt par $A — q, $B — o, 
<fC=o, etc. 

Nous marquerons d’un trait, de deux, de trois, etc. toutes les 
quantités qui se rapportent à des points déterminés de la masse, et 
en particulier nous marquerons d’un seul trait celles qui se rapportent 
au commencement de l’intégrale désignée par 5, de deux traits 
celles qui se rapportent à la fin de cette intégrale, de trois ou davan- 
tage, cellesquise rapportentà des points intermédiaires quelconques. 

Ainsi U faudra ajouter à l’intégrale S(PSp+Q<f'q-i-RJ'H-elc.)dm, 


tégrale à 
l’équilibi 
uc SL, 


i A( 

SK 


de l'article 

'ttll 


etc. soient 
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la quantité Pi fj/-+dl?i q-\-R'ir-{-eic.-{- P’ip’-\-QA i q'-\-R’i ;-*4-e te . ; 
et à l'intégrale S(ki L 4- ftJ'M-h etc.) , la quantité a.£A + $ê B 
+yiC+e te. 

De sorte que l’équation générale de l’équilibre sera de cette 
forme : 

S (Pi p -f- Qiq 4- Rir + etc.)tfm 4- S(xiL 4- 4 / ,1/4- etc.) 

4 - / y J> , 4 * 0 ^?'+ //Jr'4- etc. 4 - Pip'+Çriq+B’ir’-Hic. 

4~ ai A -&{ÜB 4- yiC 4~ etc. = o. 

j 4. Comme les fonctions L, M, etc. peuvent contenir non-seu- 
lement les variables finies x, y, z, mais encore leurs différentielles, 
les variations S L, iM, etc. donneront des termes multipliés par 
«f.r, iy, iz, idx, idy, etc.; et l'équation précédente, lorsqu’on y 
aura substitué les valeurs de ip, iq, JV, etc., iL, S'AI, etc., en 
iz, idx, idy, idx, etc., ainsi que celles de ip', ip", etc,, 
iq, iq’, etc., i A, i B, etc. en ix, S x', etc., iy, J'y', etc., J dx', etc. 
déduites des circonstances particulières de chaque problème, aura 
toujours une forme analogue à celles que le Calcul des variations 
fournit pour la détermination des maxima et minima des formules 
intégrales indéfinies; ainsi il n’y aura qu’à y appliquer les règles con- 
nues de ce calcul. 

On considérera donc que, comme les caractéristiques d et J 
marquent deux espèces de diflerences entièrement indépendantes 
entre elles, quand ces caractéristiques se trouvent ensemble, il 
doit être indifférent dans quel ordre elles soient placées, parce qu’en 
supposant qu’ime quantité varie de deux manières différentes, on 
a toujours le même résultat, quel que soit l’ordre dans lequel se 
font ces variations. Ainsi idx sera la même chose que dix , et 
pareillement Jd’x sera la même chose que d'ix, et ainsi de suite. 
On pourra donc toujours changer à volonté l’ordre des caractéris- 
tiques, sans altérer la valeur des diflerences; et pour notre objet 
il sera à propos de transporter la caractéristique d avant la i, afin 
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que 1’équatiou proposée ne contienne que les variations des coor- 
données, et les différentielles de ces mêmes variations. 

li en est de même des signes d’intégration /ou S, par rapport 
à la caractéristique des variations «f. Ainsi o [pourra toujours chan- 
ger les symboles J'f ou J'S en fi ou Si'. 

C’est en quoi consiste ]p premier priucipesfondameulal du Calcul 
des variations. 

i 5 . Or les différentielles dJ'x, di'y , dfs, d'i'x, etc. qui se trouvent 
sous le signe S, peuvent être éliminées par l’opération connue des 
intégrations par parties. Car en géuéral JCldi'x — n/r —ffxdCl , 
Jïldrix = Cl di'x — dCli x-}-fixd'Cl, et ainsi des autres, où il ü»ut 
observer que le* quantités hors du signe / sc rapportent naturel- 
lement aux derniers points des intégrales, mais que pour rendre 
ces intégrales complètes , il faut nécessairement en retrancher les 
valeurs des mêmes quantités hors du signe, lesquelles répondent 
aux premiers points des intégrales, afin que tout s’évanouisse dans 
ces points; ce qui est évident par la théorie des intégrations. 

Ainsi en marquant par uri trait les quantités qui se rapportent au 
commencement des intégrales totales désignées par S , et par deux 
traits celles qui se rapportent à la fin de ces intégrales, on aura 
les réductions suivantes: 

scidix = n’J'x ‘ — n'JV — sJ'xdci , 

SCld’J'x = Cl’ di'x’ — dd’ix ’ — CïdS'x' - ' ” 

ri- diri'x' si'xd'ci , 
etc. 

lesquelles serviront à faire disparaître tontes les différentielles des 
variations qui pourront se trouver sous le signe 5 . Ces réductions 
constituent le second principe fondamental du Calcul des variations. 

• 16. De celte manière donc, l’équation générale de l'équilibre se 
réduira à la forme suivante : 

S^J'x ri- Hiy -f“ 'E/s) A = o , 
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dans laquelle 3, 2, Ÿ seront des fonctions de x, y, z, et de leurs 
différentielles, et A contiendra les termes affectés des variations 
JV, Jy, J'z", /.r', Jj " etc. , et de leurs différentielles. 

Donc pour que cette équation ait lieu, indépendamment des va- 
riations des différentes coordonnées, il faudra que l’on ait, i\ 3, 
2, *, nuis dans toute l’étendue de ïïntég*de S, c’est-à-dire, dans 
chaque point de la masse; a’, chaque terme de A aussi égal à zéro. 

Les équations indéfinies 3=o, 2=o, Ÿ=o, donneront en 
général la relation qui doit sc trouver entre les variables x, y, c; 
mais il faudra pour cela en éliminer les variables indéterminées A, 
fi, etc., lesquelles sont eh même nombre que les équations de con- 
dition indéterminées Z,=o , M—o, etc. (art. i5). 

Or je remarque que pes équations ne sauraient être au-delà de 
trois ; car puisque ce sont des équations indéfinies entre les trois va- 
riables x,y , s, et leurs différentielles, il est clair que s’il y en avait 
plus de trois , on a'urait plus d’équations que de variables ; ensorte 
* qu’il faudrait que la quatrième fût une suite nécessaire des trois pre- 
mières, et ainsi des autres. Donc il n’y aura jamais plus de trois 
indéterminées A, fi, r, à élfmmer; ensorte qu’on pourra toujours 
trouver les valeurs de cé§ indéterminées en fonctions de x , y, s. 
Mais les équations qui disparaîtront par ces éliminations, seront rem- 
placées par les équations mêmes de condition , de sorte qu’on 
pourra toujours connaître les valeurs de x, y, s, qui doivent avoir 
lieu dans l’état d’équilibre de tout le système. 

Au reste, les équations de condition L>=o, M= o, etc. pour- 
raient contenir encore d’autres variables u, v, etc., avec leurs dif- 
férentielles, qui devraient être éliminées par le moyen d’autres 
équations telles que U—o, F=o, etc.; dans ce cas on pourrait 
traiter ces nouvelles équations de condition comme celles qui sont 
données par la nature du problème, et prenant des coefficiens indéter- 
minés <r, a , etc. il n’y aurait qu’à ajouter aux termes tJ'L+fifM+etc. , 
qui sont sous le signe d’intégration dans l’équation générale de l’ar- 
ticle x5, les termes vJ 1 U ■+• u&F etc. ; et après avoir fait dispa- 
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raîlrc toutes les différentielles des variations JY, Jy , Jf:, JY, J'y, etc., 
l’équation finale de l’article 16 contiendra sous le signe des termes 
affectes des variations Ju, J'y, etc., qui devront par conséquent elle 
égalés séparément à zéro. On aura ainsi autant de nouvelles équa- 
tions que d’indéterminées a, y, etc., par lesquelles il faudra les 
éliminer; ensuite on éliminera les nouvelles variables u, y, etc. par 
les équations données V— o, f=o, etc. Cette méthode sera sur- 
tout utile lorsque, dans les fonctions L, M, etc., il sc trouvera 
des quantités intégrales ; car en substituant à leur place de nouvelles 
indéterminées, on pourra faire disparaître tous les signes d’intégra- 
tion , ce qui rendra le calcul plus facile. 

17. A l’égard des autres équations résultantes des difTéreus termes ■ 
de la quantité A qui est hors du signe, ce ne feront que des équa- 
tions particulières qui 11e devront avoir Ucu que par rapport à des 
poiuts déterminés de la masse, et qui serviront principalement à 
déterminer les constantes arbitraires que les expressions de x, y, 
z, déduites des équations précédeutes, pourront contenir. Pour 
faire usage de ces équations, ou y substituera donc les valeurs déjà 
trouvées de X, p., etc., ensuite on en éliminera les- indéterminées 
et,*/ 3 , etc., et on y joindra les équations de condition A = o, 

*S = 0, ejc., qui serviront à remplacer celles que l'élimination dout 
il s’agit fera disparaître. 

18. Quoique les termes PJ/>, QS'q , etc., dus aux forces accédé- a» 
ratrices P, Q, etc., ne demandent aucune réduction tant que ces 
forces agissent suivant les lignes p, q, etc., parce que les quantités 

p, q, etc. ne sont fonctions que des variables finies x, y, z ; il n'en 
sera pas de même lorsqu’on emploiera des forces dont l’action consis- 
tera à faire varier une fonction donnée (art. 9 , sect. II ) ; il faudra 
alors, si cette fonction contient des différentielles , employer pour 
ces termes les mêmes réductions que [x>ur les termes xJ'/,, etc., 
et on parviendra toujours à une équation finale dé la même forme. 
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Ce cas à lieu lorsqu’on considère- des corps élastiques, soit solides 
ou fluides. 

$ n i. 

'Analogie des problèmes de ce genre avec ceux de maximis et minimis. 

19 . Non-seulemeut le calcul des variations s’applique de la même 
manière aux problèmes sfir l’équilibre des corps continus et aux pro- 
blèmes de maximis et minimis relatifs aux formules intégrales , mais 
il fait naître entre ces deux sortes de questions une analogie remar- 
quable que nous allons développer. 

Nous commencerons par donner une formule générale pour la 
• variation d’une fonction différentielle quelconque à plusieurs va- 
riables. 

On sait que dans les fonctions de plusieurs variables et de leurs 
différentielles des ordres supérieurs au premier , on peut toujours 
prendre une des différentielles premières pour constante, ce qui sim- 
plifie la fonction sans rien ôter à sa généralité; mais alors dans les 
différentiations par J', il faut ausÿ regarder comme constante la va- 
riable dont la différentielle a été supposée constante; et si on veut 
attribuer des variations à toutes les variables, il faudra rétablir la 
variabilité de la différentielle supposée constante. . 

ao. Soit U une fonction d e x, y, ^ , etc. ., où dx est sup- 
posé constant; si on fait, comme dans la Théorie des fonctions , 
=/, j y - *=y, —y’, etc. , la quantité U deviendra fonction 

de x, y, y, y, etc. , et la variation SU sera., en employant la 
notation des différentielles partielles , de la forme 

* = S * + f * + % % jy + 

Maintenant en faisant tout varier, on aura 

• h'. 
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n / n rfv t’iy dy îdx dfv , dix 

— — —x. -a; 
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* dx dx 
d.Çy^ySx) 
dx 


dx dx 

4 -ys*, 


j y = LW-/**} + y *s s 

^= f - ^ /fac) +y^, 

* c(c. 

Substituant cos valeurs et làisant, pour abréger, 

Jy — yj'x — J'», 

et par conséquent Jy = 3u -i-yJ'x , on aura 

Xt* — ( iu >, du . , du » , 

<rc/ — ( ai- + ^ + d?y + ctc.y* 

dU j, dU „ rf/u , rf t/ . . <i‘/u 
dy 


I «V h I O Ü fiO U . U CT U « U , 

+ Â tr “4jÿX 3j4^5ÿï X j-r 4- etc. 


Mais en différentiant par d la fonction U et substituant ydx pour 
dy , ydx pour dy, on a 

... /du,, du .,dU.,dU m , , \ , 

dU =Vdi-t ~djS+dÿy +d?y 4 - ctc •)*; 

d’où l’on tire 

du , du , . du 


dU,dU,,dU,,. A 1 

4 - 7 ÿy +èlc.—£. x 


dU. 


Donc enfin 


. dU ^ d>tu . . 

+ 3/ x 2F + etc - 

Si la qualité U contenait une autre variable * avec ses diffé- 
rentielles etc. , en faisant = z', d ^=s.z, etc., et opérant 
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de la même manière , on trouverait les termes suivons : 

du . ,du dSv du <WV 

+ + + elc ' ’ 


dans lesquels 


dv = i z — zi x 


à ajouter à la valeur précédente de iU, et ainsi de suite. 

ai. Donc si on a la fonction intégrale fUdx à rendre un maximum 
ou un minimum, par les principes du calcul des variations , ou fera 

i./Udx = fi(Udx) = f{iUdx -+- Uidx) = o. 


Substituant la valeur de JT/, changeant idx en dix, et faisant dis- 
paraître, par des intégrations par parties, les diflerenccs de ix, iu, 
iv, il ne restera sous le signe que des termes de la forme 


dans lesquels 


(HJV -f- T iu -f- 'i'i v)dx, 


du — 

O 

II 

^3. 

• 

• , 

dU 

i , dU 


î dU 

tfy 

j— d . "T7 

dx dy 

+ 

dx> ^ ‘ dy‘ 

dU 

1 dU 


1 _ du 

dz 

dx “ * dz' 

-h 

dl- æ • 7ÿ 


etc. 


Ces termes doivent être nuis, quelles que soient les variation# 
ix, iy, iz ; or en remettant pour iu et JV leurs valeurs iy—yix, 
iz — z'ix , les termes dont il s’agit deviennent, à cause de E=o, 

( T iy + *iz-( T y' -f- */) ix) dv , 

d’où l’on ne tire que les deux équations T =o , 4'= o; la troisième, 
dépendante de JV, étant contenue dans ces deux-ci. 

On voit parla qu'on peut se dispenser d’attribuer aussi une varia- 
tion à la variable *, dont l'élément est supposé constant dans la 
fonction U, puisque les équations nécessaires à la soltfton du pro- 
blème résultent uniquement des variations des autres variables. C’est 
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une remarque tjui a été faite dès la naissance du calcul des varia- 
tions, et qui est une suite nécessaire de ce calcul. 

Cependant il peut être utile de considérer toutes les variations à 
la fois, par rapport aux limites de l'intégrale, parce qu’il peut ré- 
sulter de chacune d’elles des conditions particulières dans les points 
qui réj>ondent à ces limites, comme nous l’avons fait voir dans la 
dernière leçon sur le Calcul des fonctions. * 

sa. La fonction intégrale dont on demande le maximum ou le mi- 
nimum , peut contenir aussi d’autres intégrales; mais quelle qu’elle 
soit, on peut toujours la réduire à ne contenir que des variables 
finies avec leurs différentielles, et à dépendre d’une ou de plusieurs 
équations de condition entre ces mêmes variables, auxquelles on 
pourra toujours satisfaire par la méthode des multiplicateurs. 

Supposons, par exemple, que U soit une fonction de x, y, z et 
de leurs diflerentielles, et qu’en même temps la variable z dépende 
de l’équation de condition L = o; celte équation étant diflerenliée 
par <f donnera JV, — o ; il n’y aura donc qu’à multiplier celle-ci par 
un coefficient indéterminé A, ou par A dx, pour l’homogénéité, lors- 
que L est une fonction finie, ajouter l'équation intégrale f >.SLdx=xo 
à l’équation du maximum ou minimum S.fUdx — o, et considérer 
ensuite les variations Sx;Sy, Sz copine indépendantes. Or on a, en 
regardant L comme fonction de x , y, y', y , etc. ,z, z', s’, etc., 

tL — ï * + ç tr + iy s y + etc - 
+fj‘+ i è^+ i è t ‘ , + eK - 

Donc si on fait les mêmes substitutions que ci-dessus pour S'y, 
Jz', Sy, etc. , on aura aussi 

x ^4- etc. 

*+■ S + 

et les termes sous le signe provenant de l’équation J\S.Udx 
- 4 - Ac ïLdx) = o seront de la forme 
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ÇSJ'x -f- -f- ’î'J'vjt/i , 

dans lesquels on aura 

H • XdL , 



Or L= o étant l’équation de condition, ou aura aussi dl. — o 
ce qui donnera H=o. Ainsi en égalant à zéro les coeflicicns des 
trois variatious J'x, Jy, J r, on n’aura que les deux équations T=o, 
4' — o, dont l’une servira à éliminer l’indéterminée A; de sorte 
qu’il ne restera pour la solution du problème qu’une seule équation 
en x,y, s, qu’il faudra combiner avec l’équation donnée L—o. 

’dv 

a3. Comme, en supposant dx constant, on a y — 
y’ = , etc., =' = *£, z = «te. , on voit qu’il suffit de faire 

varier dans les fonctions U , L , etc. les variables y, z, etc. avec leurs 
différentielles; on aura ainsi, en ployant, avec la caractéristique cf, 
la notation des différences partielles, 

fy + EÇ ^y + j^y tP h '+^ lc - 

et si on veut avoir égard en même temps à la variation de x, il 
n’y aura qu’à ajouter à l’expression de* J U le terme dllJx, et 
changer J'y en Jy — jjj Jx, Jz en Jz — etc. 

De cette manière, on aura d’abord, après les réductions, 
J./Udx —fÇCJy -f- -h <*c.)dx 
ri- TJy -f- T'rfjy ri- etc. ri- ■TJ's ri- -TdJz + etc. , 
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g3. 


en faisant 


r = 'V_ d W W ■ 

ty idy ' td'y # 7 

<y>' ÎIL __ fj ^ _±_ e t c t* =s — — — etc etc 

T — Jty a, Sd‘y ^ etc> > 1 — ld-y elC ‘ > elC - > 

T tu , tl' , „ tu . 

' î ' = 7r“ d -jÆ + ^-^- ctc -> 

*'= + etc - » *' = fdk - etc ‘ ’ etc - » 

et pour avoir égard ensuite à la variation de *, on ajoutera, dans 


tous les termes, — ^«f* à <fy, et — à <fr. 


dz 


a4. Telle est la méthode générale pour les problèmes de maximis 
et minimis, relatifs aux formules intégrales indéfinies auxquels le 
calcul des variations a été d’abord destiné; et l’on voit qu’en Eli- 
sant même varier toutes les variables, elle ne donne cependant 
qu’autant d’équations moins une, qu’il y a de variables; ce qui est 
d’ailleurs conforme à la nature de la chose , puisque ce n’est pas la 
valeur individuelle de chacune des variables qu’on cherche, comme 
dans les questions ordinaires de maximis et minimis j mais des re- 
lations indéfinies entre ces variables, par lesquelles elles deviennent 
fonctions les unes des autres , et peuvent être représentées par des 
courbes à simple ou à double courbure. 

a5. Appliquons maintenant la même méthode aux problèmes do 
la Mécanique, et supposons, jiour plus de sirrfplicité, que la for- 
mule Pdp-\-Qih{+ Rdr-\-c te. soit intégrable, et que son intégrale 
soit n , comme dans l’article ai de la section III , ou aura aussi 

P&p + Q<f>/ 4- Rfr 4- etc. = «fri , 
et l’équation générale de l’équilibre (art. i5) deviendra 
S(<frWm 4- ù -j- -bè 4" etc.) o , 

en faisant ici abstraction des équations de condition relatives à des 
points déterminés. * 
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Comme la masse de chaque particule dm du système ne doit pas 
varier pendant que la position du système varie', il faudra suppo- 
ser J</ni=o, et par*onséqucnt SL=Sdm. 


Lorsque le système est linéaire, on a en général dm = Udx , 
U étant une fonction comme dans l’article ao; on aura donc 
$L = JW* -f- L'Sdx, et la formule SkSL donnera sous le signe les 

termes 

(5Jac 4“ TJ'a -f- < frSv)dx, \ 

dans lesquels on aura (art. aa), 

S = (KdU—d.*U)È> 


, dU 1 , . dU 

= X ï}-dl C d ' X ÿ- 


i \ dU 

■n<r.è7ï — etc. 

dx' dy 


f = X 


dV_ 
dz dx 


l J > dV -L. 


dz' 


ti c* 


„ , dU 


etc. 


i 


aG. Donc s’il n’y a point d’autre condition , l’équation provenant 
des termes sous le sigue 6’ sera 

JTldm 4- (EJ'* + TJ'k 4* *JV)d* = o , 

qu’on devra vérifier séparément par rapport à chacune des varia- 
tions j jy, J'c. 

Or II étant une fonction de x, y, z, on a 

^~E* + S*+Î** 

et comme Su = Sy — J'* , JV = Sz — ^ A , l’équation précé- 

dente devient 


dm 4- E dx — T dy — Ÿdz)f* 

4- dm 4* T dx^Sy 4 - dm -f- ’i’dx^Sz = o , 
laquelle donne ces trois-d : 
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gç dm + St/.r — Tdy — *ck = o, 

-Jy dm -\-Tdx — o , ~ dm -f- ‘fdx — o. 

Alusi on a ici autant d’équations que de variables, ce qui pa- 
raît mettre une différence cri Ire les problèmes de ce genre relatifs 
à la Mécanique , et les problèmes de maximis et minirnis. 

27 . Mais j’observe d’abord qu’à cause de l'indéterminée X, -les 
trois équations se réduisent à deux, par l’élimination de cette indé- 
terminée ; et quoiqu’en général les équations de condition remplacent 
toujours celles qui disparaissent par l’élimination des indéterminées, 
la condition introduite ici cf</m = o , c’esl-à- dire dm constant , ne 
peut pas fournir une équation particulière pour la solution du pro- 
blème , parce que, suivant l’esprit du calcul différentiel, il est toujours 
permis de prendre un élément quelconque pour constant, puisqu’il n’y 
a, à proprement parler, que les rapports des différentielles entre 
elles, et non les différentielles elles-mêmes, qui entrent dans le 
calcul. Ainsi les trois équations seront réduites à deux , et ne ser- 
viront qu’à déterminer la nature de la courbe, comme dans les pro- 
blèmes île maximis et minimis. 

a8. J'observe ensuite qu’on peut aussi rappeler les problèmes 
de Statique dont il s’agit ici, à de simples problèmes de maximis 
et minimis. 

Car.si on ajoute ensemble les trois équations trouvées ci-dessus, 
après avoir multiplié la première par dx , la seconde par dy et la 
troisième par dz, on aura, à cajisc de 

rfn 7 . *dn , . dn _ 
dx (Jx + dÿ 4 + 7 -dz = dn, 

l’équation cfflc/m-f- Zdx‘=o; mais on a 3 dx==).dU—d . XU= — Udk, 
et comme dm = Udx, on aura, en divisant par c/m , dU — t/A:= oj 
d’où l’on tire A=n+a, « étant une constante arbitraire. 
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Ainsi, à cause de J'L—J'dm, le terme hJ'L dans l’cquation de 
l’article a 5 , deviendra nJVm - 4 - oJVm , et puisque JUc/ni-(-nJV/tu 
= J'.Udm, celte équation deviendra iSJ\ nrfm -j- aSJ'dm = o , 
c’est-à-dire , 

J'.Sndm 4 - aJl.Sdm — o 5 

c’est l'équation nécessaire pour que la foçmule intégrale <Sn<An de- 
vienne un maximum ou un minimum parmi toutes celles où la for- 
mule iStfm aura une même valeur. 

De cette manière on pourra, comme dans les questions de maxi- 
mi s et minimis, regarder une des variables comme constante, 
relativement aux variations par J', ce qui simplifie l’analyse; mais 
la méthode générale a l’avantage de donner la valeur du coefficient A, 
qui , par la théorie exposée dans la section précédente , exprimera 
la force avec laquelle l’élérnçnt dm résiste à l’action des forces 
P, Q, R, etc. qui agissent sur le système. 


39. Nous avons supposé, pour plus de simplicité, qu’il n’y avait 
point d’autre équation de condition , mais s’il y avait de plus l’équa- 
tion Af= o, M étant une fonction de x, y, z , y, y’, etc. z, z*, etc. , 
il faudrait ajouter au terme X&L sous le signe , dans l’équation de 
l’équilibre, le terme fjut' M , ou plutôt, pour l’homogénéité, le terme 
fxêMdx , ce qui donnerait à ajouter aux valeurs de 2 , T, Ÿ do 
l’article a 5 les quantités respectives 


dM 


1 , dM , 


dx" ’ 


Ainsi on aurait trois équations de la même forme que celles de l’ar- 
ticle 96, lesquelles, par l’élimination des deux indéterminées A et /* 
se réduiraient à une seule, mais en y joignant l’équation de condition 
M— o, on aurait , comme auparavant, deux équations entre les trois 
variables x,y, z. 

Ces 


\ 
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Ces trois équations donnent, comme dans l’article 28, l’équation 
cfflrfm -f- s.dx'=o. Ici l’on a Sdx— — UdA -i-ftdM-, mais l’équa- 
tion M—o donne aussi dM=o ; donc on aura simplement, comme 
dans l’article cité, H dx= — UdX, et de là ou trouvera le même 
résultat = o. 

3 0. Donc en général le problème de l’équilibre d'un système 
de rfm particules animées des forces P , Q, R, etc. qui agissent 
suivant les directions des lignes p, <7, r, etc., et qu’on suppose 
telles que l’on ait 

. Pdp + Qdq + Rdr -f- etc. = dU , 

se réduit simplement à rendre la formule intégrale Slb/ni un maxi- 
mum ou un minimum, en ayant d’ailleurs égard aux conditions 
particulières du système; ce qui, comme l’on voit, fait rentrer 
tous les problèmes de l’équilibre dans là classe des problèmes de 
maximis et minimis , connus sous le nom de problèmes des isopé- 
rimètres. 

* Dans le cas de la chaînette, en prenant les ordonnées y verti- 
cales, on a n —py, g étant la force constante de la gravité. Donc 
il faut que la formule Surfin soit un maximum ou un minimum parmi 

toutes celles où la valeur de Sdm est la même ; mais est la 

distance du centre de gravité à l’horizontale; donc puisque la masse 
entière est supposée donnée, il faudra que cette distance soit la . 
plus grande ou la plus petite ; ce qu’on sait d’ailleurs. 

3 1. Jusqu’à présent nous n’avons considéré que des fonctions de 
variables regardées comme indépendantes; maÿ si la variable z était 
censée fonction de x, y, et que l’on eut une fonction ÎTqui contint 
.t, y, z avec les diflërences partielles de z relatives à .r et y, on 
pourrait demander la variation $U t en ayant égard aux variations 
simultanées de x,y, s. 

Mèc. anal. Tome I. 
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Soit, pour plus de simplicité , 


dz . dz it'z , iPz , 

Sx ’ dy ' ’ Sx' Z ’ dxdy ~ ’ 

d'z m iFz > S'* > 

dx s ~ ’ iix’tly * dxdy" *■’ ® ®' 


la quantité U sera fonction de x, j, s, z, z,, z’, 
Ton aura 



£*+Ç*+r* 

St/ j, , du jv du « , , st; 


St/ 


Str 


Si 


ST 


S'; 

d ÿ * ' 


, « 

etc., et 


di,' 4- etc. 


7 


et la difficulté se réduira à trouver les valeurs des variations dV, 
dr ( , Si", etc., en faisant varier à la fois les élémens dx, dy, dans 
les différences partielles. 

Nous pouvons supposer , pour rendre le calcul plus simple , que 
la variation dx est une fonction de x indépendante de y, et la 
variation S'y une fonction de y indépendante de x. Nous verrons 
par la suite que cette supposition a toute la généralité que l'on peut 
désirer. 


5a. Cela posé, on aura, en diffërentiant, 


• js / ___ j\ dz Jdz dz ïdx 

Sx Sx Sx ^ Sx ’ 

II est clair que ^ ^ , et ^ ^ , ainsi on aura 

j..t dix _ S. (/# — t'ix) , dz’ r 

Sx "3x Sx ' Sx ° X ’ 


ou bien 


*' = + % s , + *, /j 


dx 


Üa aura de même 


■SV' 


r d.(lz—z'tx—zfy) 

Sy 




v i (U'X dé\ • 

a cause de -j- = o ei = o. 

Sv tix 


S/v 
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On aura ensuite. 

r . r dz àt! dhe 

ÔZ dx dx * dx‘ 

Substituant la valeur de JV, on aura 

►.». d'\tz—z'tx — z,ty) d’z' » d>x, . 

à z — -J-: — -v + ZT* <>y- 

On aura de même 

iw IV dz dV dz’ dîy 

* iz ‘ — à ‘dÿ ~ ~ dÿ X -ÿ' 

Substituant aussi la valeur de Sz, on aura , à cause'dc ^ , 

On trouvera parcillcnieut . 

(V rf* . (Ji — z’tx—zty) , d’z jv„ , d'ï, jv.. 

rfy ^~dÿ 6x + dy^> 


et ainsi de suite. 


33. Donc si on fait , pour abréger , 

dz 




dy 


jy = d'à , 


dz dz' dz ' </s r/s' </*z e/z' 

et quon observe que 3r = jy* rfÿ=< 2 T’ = » £*=37. 

» â^=^r» ^=è» etc -> 0Q aura Plus simplement 

* = £+£* + ! rJV, 


^ = ZT 


rfx 

Tu 

r 


dx 
dz t 
dx ‘ 
dz" 
dx 


dhi . r/a. « 

- 1 d a* ■ 






Je - 
etc* 


(Wu rfi r . rfz , jv 
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Faisant ces substitutions dans l’expression de J'U, mettant 

» J_ 

«T// 4- (f'x •+■ j- Sy à la place de fz , et ordonnant les termes par 
rapport à <Tx, Jy, <ftt, on aura 


„, r / dU , dU dz . du dz' , du dz 

, du dz" , du dz' , . \ z 

+ a? x ar +57 * si + etc ) * 

. (AU , du dz , du dz' , du dz, 
+ + Tz dy+dl^dy 

C .)d> 


dU - t/s' v ’ 

5T 


a? x ~ 


du 

dz' X dy 


dz' 


■ etc. 


. du p .ai/ a^u . du . aru 

aT + àl,*-^ 


, du : d‘.iu , du d'iu . 
tà? x -â]T + j*: x âj^ +ctc - 


Désignons par ( 5 ^), (^y) ' es différences partielles de U, re- 
latives à jc et y; en regardant s comme fonction de ces deux va- 
riables, il est clair qu'on aura 

/dU\ dU . dlï dz' . dU dz' . dU dz. , 

Cs )=c x at+ 7/? x E+s; x ri +clc - » 


(dU\ du , du • dz , AU dz' , dU —, . 

( dÿ ) = dÿ + Tz X 3 y + 57 x + 37 x -<ç + etc. 

Ainsi la variation complète de U se réduira à cette forme simple, 

Sü = © J * + (tÇt) ^ + ï J ' a » 


. dz, 


dU dtu 
dfz' ^ dx 


dU dtu 

<**J X ay * 


du d'iu 

m ~3z“ X "3Ï* 


. ai/ a*/ u . ai/ a*iu , 

+ 57 x Ji3ÿ+ aijX^r-H etc. 


34. Done si l’on a une fonction intégrale double SSVdxdy â 
rendre un maximum ou un minimum , on aura l'équation 

«f . SSUdxdy — SSS. Udxdy ss O, 
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Or en faisant tout varier, on a J. Udxdy = J Udxdy 4- U J. dxdy, 
où il faut remarquer que dxdy représentaut un rectangle qui est 
l’élément du plan des x, y, ce rectangle demeurera rectangle après 
les variations <fx, Jy des coordonnées x, y, dans la supposition 
adoptée que Jx ne dépende point de y, ni Jy de x; de sorte que 
la variation de dxdy sera simplement dyJdx 4- dxJdy, donc, comme 

Jdx = dJx — dx , Jdy — dJy = ^ dy, puisque Jx et Jy sont 

censées fonctions de x seul et de y seul , on aura 

J. Udxdy = (fU+ U X ^ 4 - U X ^ ) dxdy. 


Substituant la valeur de JU, et faisant disparailre, par des inté- 
grations partielles, les différentielles des variations Jx, J'y, Ju, il 
restera sous le double SS les termes 


(E/x 4- YJy 4- -irJu)dxdy, 

dans lesquels 

»-©-(£) — 
T -(£)-(?) “■>’• 

en faisant, pour abréger, 


U' = 


U' — 


au- 

ïâ’ 

au 

dz’ » 


TT — dU 
V ‘ — dz. > 


U — dz‘ ’ 


U.— 


au 

dz M 1 


etc. 


et supposant que les différentielles partielles renfermées entre deux 
crochets représentent les valeurs complètes de ces différences, en 
y regardant z comme fonction de x, y. 


55. Ainsi à cause de Ju — Jg — j^Jx — ~Jy , les termes sows 



10! . MÉCANIQUE ANALYTIQUE, 

le double signe donneront simplement l’équation 

d’où, en égalant séparément à zéro les coefficiens de Jz , Jx, Jy, on 
n’aura que l’équation ÿ=o, comme si on n’avait fait varier que la 
seule variable z. 

On voit donc que dans les questions de ma xi nus et minîmis , 
relatives à des intégrables doubles , dans lesquelles une des trois 
variables est fonction des deux autres , il n’y a rigoureusement qu’une 
seule équation qu’on peut trouver directement , en ne faisant varier 
par d'que la seule variable qui est censée fonction des deux autres; 
et cette équation est celle de la surface qui satisfait à la question. 
C’est ainsi qu’on a trouvé l’équation aux différences partielles de la 
moindre surface, en faisant Z7= V'( «+(*')*+(*.)*); et ce 1 UC nous 
venons de démontrer prouve que celte équation remplit complète- 
ment les conditions du problème , quelques variations qu’on attribue 
aux trois coordonnées de la surface. 

36. On peut appliquer les formules des variations que nous ve- 
nons de trouver, à 1 équation d’un système superficiel de particules dm 
tirées par des forces quelconques. 

En n’ayant égard qu’à la condition de l’invariabilité de dm, on 
aura d’abord, comme dans l’article a5, l'équation générale de l’é- 
quilibre . „ 

1 SS(J nrfm + A/dm) = o. 

Ici la valeur de dm sera de la forme Udxdy , et l’on aura par 
conséquent (art. 54) , 

/dm = (/ é/ + À £/ A<7 Ç ) ilxdy. 

Substituant cette valeur, ainsi que celle de / U de l’article 53, dans 
la formule intégrale S-SA/dm, et faisant disparaître, par des inté- 
grations par parties, les différences des variations /*, J'y, Ju, il 
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ne restera sous le double signe que les termes 
(KcT.r — f- T J'y -f- 'P J 1 tijdxdy , 

dans lesquel 

T = i '(f)-(Tr)=-KI)’ 

* _ du 

Ÿ — vz^“^/ + vaGF7 

en conservant les valeurs de IT, U„ V, U', etc. de l’article 34, 
Ajoutons à ces termes ceux qui proviennent de l’intégrale SS J ndm, 
savoir, en substituant les valeurs de d'n et dm, 


(£ Jx $ y + 1£**)Vdxay , 

• » * 
et remettons pour J'u sa valeur J'z — J'x — “jy (art. 33), 


l’cqualion générale de l’équilibre contiendra sous le double signe SS 
les termes suivans, ordonnés par rapport aux variations cf.v, Jÿ, <fz r 


+((?-(ç)) tr — <-$)0 Ufr; 

+(£*+*)* ) 

d’où l’on tire les trois équations 

(as-Cs))*-' »i-«. 

T,V+* = °- 

La dernière doxme 'i ’~ — et celle valeur étant substituée 


104 MÉCANIQUE ANALYTIQUE, 

dans les deux autres, on a, après avoir divisé par U, 
r/n , dn .. d& fdk\ 



La première donne A=n-f-fonet.y ; la seconde donne A=n-f-fonct.jr; 
donc on aura A = n+a, a étant une constante. Substituant cette 
valeur dans l’équation générale de l’équilibre, elle deviendra 
SS (d . ["Mm -+■ aldm) — o , savoir , 

«f. ASTIdm -1- aJ'.SSdm = o , 

équation du maximum ou minimum de la formule intégrale SSTIrfm, 
parmi toutes , celles dans lesquelles là valeur de la formule SSdaa 
est la même. 

Ainsi voilà le problème de Mécanique réduit à une simple ques- 
tion de maximis et minimis , dont la solution ne dépend que de la 
variation de la seule coordonnée s, qui est supposée fonction 
de x,y (art. 35 ). 

On pourra étendre cette théorie aux formules intégrales triples , 
et en déduire des conclusions semblables. 


CINQUIEME 
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CINQUIÈME SECTION. 

N. 

Solution de diffèrent Problèmes de Statique. 

Nous allons présentement montrer l’usage de nos méthodes 
dans différons problèmes sur l’équilibre des corps ; on verra par 
l’uniformité et la rapidité des solutions, combien ces méthodes 
sont supérieures à celles que l’on avait employées jusqu’ici dans 
la Statique. 

CHAPITRE PREMIER. 

¥ 

De l’équilibre de plusieurs forces appliquées d un même point 
de la composition , et de la décomposition des forces. 

i. Soit proposé de trouver les lois de l’équilibre d’autant de 
forces qu’on voudra, P , Q, R , etc., toutes appliquées à un meme 
point, et dirigées vers des points donnés. 

Nommant p, q, r, etc. les distances rectilignes entre le point 
commun d’application de ces forces, et leurs points de tendance, 
on aura la formule 

P dp -f- Qdq -f- Rdr -f- etc. 

pour la somme des inomens de toutes les forces , laquelle doit cire 
nulle dans l’état d’équilibre. 

Soient x,y,z les trois coordonnées rectangles du point au- 
quel toutes les forces sont appliquées; et soient de même a, b, c 
les coordonnées rectangles du point auquel tend la force P; f, 
g, h, celles du point auquel tend la force Q; l, m, n, celles 
du point auquel tend la force R, et ainsi des autres; ces coor- 
Méc. anal. Tome I. 
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données étant toutes rapportées aux mêmes axes fixes dans l’es- 
pace. Ou aura évidemment 

. p — V ( x . — + (y — 1, )‘ ■*“ ( z — c )‘ > 

q = y/ {x-fY + (y — g)' + 

r = V/(9 — O" + {y—’")' + (s — n )‘ , 

etc. 


Et la quantité P dp + Qdq 4- Rdr +-etc. se transformera en 
celle-ci : 

Xdx -H Ydy -f- Zdx , 

• I 

dans laquelle on aura 

X = î=ïp+ï=ÏQ+^R + etc. y 

Y P Q 4-iZl^ r 4 - etc. , 

Z = ~P+^<2 + ~ R 4- etc. 
p q r 


Il n’est pas inutile de remarquer dans ces expressions que les 

sont égales aux cosinus «les angles 


x — a y 


— b z — c ■ 


quantités p , p , p 
que ' la lime p. c^st-à-dirc la direction de la force P , fait avec les 
axes des x, y, s j que de même ■ — ~ , , — - — sont les co- 

sinus des angles que la direction de la force Q fait avec les memes 
axes 3 et ainsi de suite (aect. II, art. 7 ). 


$ î- 


De l'èquitibrc d’un corps ou point tiré par plusieurs forces. 

a. Cela posé, supposons en premier lieu que le corps ou point 
auquel les forces P, Q, R, etc. sont appliquées, soit entièrement 
libre ; il n'y aura alors aucune équation de condition entre les coor- 
données x, y, zj et la quantité Xdx + Ydy + Zdx devra être 
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nulle, indépendamment des valeurs de dx, dy-, dz (sert. II, art. ïo); 
ce qui donnera sur-le-champ ces trois équations particulières , 

X = o, Y = o, Z — o, 

Ce sont les équations qui renferment les lois de l’équilibre de tant 
de forces qu’on voudra , concourantes à un même point. 


3 . Si dans les expressions de X, Y, Z , on fait P=p, Q=q, 
R=r, etc., ce qui est permis, puisqu’il est indifférent à quels points 
pris dans les directions des forces, elles soient supposées tendre, 
on aura ces équations 


+ + etc. = o , 

y — f> + y — g -h y — m + etc. = o , 
z — c -f- z — h z — n etc. = o ; 


d’où l'on tire, en supposant que le nombre des forces P, Q, 
R , etc. soit fx , 

n + f + / 4- etc. 
s = , 

A + g -4- m -f- etc. 


c+t + nJ- etc. 


et ces expressions de x, y, s font voir que le point auquel sont 
appliquées les forces, est dans le centre de gravité des points aux- 
quels ces forces tendent. 

De là résulte le théorème de Leibnitz , que si tant de puissances 
qu’on voudra sont en équilibre 6ur un point, et qu’on tire de ce 
point des droites qui représentent tant la quantité que la direction 
de chaque puissance , le point dont il s’agit sera le centre de gra- 
vité de tous les points auxquels ces lignes seront terminées. 

Si donc il n’y a que quatre puissances, et qu'on imagine une 
pyramitte dont lés quatre angles soient aux extrémités des droites 
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qui représentent les puissances; il y aura équilibre entre ces quatre 
puissances, lorsque le point sur lequel elles agissent, sera dans le 
centre de gravité de la pyramide ; car on sait par la Géométrie , 
que le centre de gravité de toute la pyramide est le même que ce- 
lui de quatre corps égaux qui seraient placés aux quatre coins de 
la pyramide. Ce dernier théorème est dû à Roberyal. 

4. Supposons en second lieu , que le corps ou point sur lequel 
agissent les forces P, Q, R, etc. ne soit pas tout-à-fait libre , mais 
qu’Ü soit contraint de se mouvoir sur une surface, ou sur une 
ligne donnée ; on aura alors entre les coordonnées x, y, z une ou 
deux équations de condition , qui ne seront autre chose que les 
équations mêmes de la surface ou de la ligne dont il s’agit. 

Soit donc L— o l’équation de la surface sur laquelle le corps 
ne peut que glisser , on ajoutera à la somme des momens des forces 
Xdx 4- Ydy ■+- Z tlz le terme XdL (sect. IV, art. 3), et l’on aura 
j tour l’équation géuérale de l’équilibre 

Xdx -f- Ydy -f- Zdz •+■ AdL = o , 

A étant une quantité indéterminée. 

, Or L étant une fonction connue de x,y, z, on aura, 2>ar la 
différentiation , 

donc substituant et égalant ensuite séparément à zéro la somfhc 
des termes multipliés par chacune des différences dx, dy, dz, on 
aura ces trois équations particulières de l’équilibre , 

o,' 
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d'où chassant l’indéterminée A , on aura ces dcux-ci : 

= o, 


109 


dL dL 

Z 3r X 77 ~°* 


Ty 

dL 

dz 


lesquelles renferment par conséquent les conditions chorchées de 
l’équilibre du corps sur la surface proposée. 


5. Si on applique maintenant ici la théorie donnée dans l’article 5 
de la section quatrième , on en conclura que la surface doit oppo- 
ser au corps une résistance égale à 



et dirigée suivant la perpendiculaire à la surface qui aurait pour 
équation dL= o, c’est-à-dire, perpendiculairement à la même sur- 
face sur laquelle le corps est posé; et comme on a 




= — Y, 


dL 




= — z, 


il s’ensuit que la pression du corps sur la surface (pression qui 
doit être égale et directement contraire à la résistance de la sur- 
face) sera exprimée par \/( A' -f - K* + Z'), et agira perpendicu- 
lairement à la même surface; c’est uniquement à cette condition 
que se réduisent les deux équations trouvées ci-dessus pour l’éqm- 
libre du corps, comme on peut s’en assurer par la méthode de la 
composition des forces. 


6. Au reste, dans le cas d’un seul corps tiré par des puissances 

données, on peut trouver encore plus simplement les conditions 

de l’équilibre , en substituant immédiatement dans l’équation 

Xdx -f- Ydy~\- Z <lz = 0 , à la place de la différentielle dz, sa va- 

dL ' ,dL ■ 

-j- dx -f- -3— dy 

leur — — -jj - Z - , tirée de l’équation diflerentielle de la sur- 

it 
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face donnée sur laquelle le corps peut glisser, et égalant ensuite 
séparément à zéro les coeffïciens des diflérentiellcs dx et dy qui de- 
meurent indéterminées, suivant la méthode générale de l’article 10 
de la seconde section. 

On aura ainsi sur-le-champ les deux équations 


dL 


X — 


Z 


dx 

~3r7 

37 




dL 



dz 


qui reviennent à celles que l’on a trouvées plus haut. 

Pareillement, si le corps était assujéti à se mouvoir sur une ligne 
de figure donnée , et déterminée par les deux équations différen- • 
ticlles dy~pdx, dz = qdx, il n'y aurait qu’à substituer ces valeurs 
de dy et dz dans .Y*+ Ydy+Zdz=o, et l’on aurait, en divi- 
sant par dx, 

X+ Yp+Zq — o, 


pour la condition de l’équilibre. 

Mais dans tous les cas où il y aura plusieurs corps en équilibre , 
la méthode des coefficiens indéterminés, exposée dans la section 
précédente, aura toujours l'avantage, tant du coté de la facilité que 
de celui de la simplicité et de l’uniformité du calcul. 


5 il. 

De lu composition et décomposition des forces. 

7. L’équâtion identique 

P dp 4 -Qdq + Rdr + CtC. = Xdx + Ydy -f- Zdz , 


trouvée dans l’article a, montre que le système des forces P, Q, 
R, etc. dirigées suivant les lignes p,q,r, etc., est équivalent 
au système des trois forces X, Y, Z dirigées suivant les lignes 
x,y, z (scct. II, art. i5). Aiusi les quantités X, Y, Z douueut 
les vtdeurs des forces P, Q, R, etc., décomposées suivant les trois 
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coordonnées rectangles x ,y , z, et tendantes à diminuer ces coor- 
données, comme les forces P, Q, R, etc. sont supposées tendre 
à diminuer les lignes p , q , r, etc. 

8. En général si des forces quelconques P, Q, R, etc., dirigées 
suivant les lignes p, q , r, etc., agissent sur un même point, on 
peut toujours réduire toutes ces forces à trois autres dirigées sui- 
vant les lignes £, 4 ? <P, pourvu que ces trois lignes ne soient pas 
toutes dans le même plan. Car comme trois lignes placées dans 
différons plans suffisent pour déterminer la position d’un point quel- 
conque dans l'espace, on pourra toujours exprimer les valeurs des 
lignes p, q, r, etc. en fonctions des trois quantités Ç, 4 , P, et 
par le théorème de farticle i5 de la seconde section, les forces P, 
Q, R, etc. seront équivalentes aux trois forces S, 'P, < \> expri- 
mées par les formules 

E = P % R % + etc -> 

, 'P = P^-h + 4- «e. , A y 

et dirigées suivant les ligues £, 4> V, ou seulement suivant les 
élémeus </Ç , d -\, , d$, si quclques-uues de ces lignes étaient cir- 
culaires. 

Ces formules peuvent elre d'une grande utilité dans plusieurs 
occasions, et surtout lorsqu'il s'agit de trouver les résultats d’une 
infinité de forces qui agissent sur un même point, comme l’attrac- 
tion d’un corps de figure quelconque. 

g. Soit m la masse d’un corps dont chacun des élémens dm 
soit, regardé comme le centre d’une force P proportionnelle à 
dm et à une fonction fp de la distance p; en faisant ffpdps=Fp , 

1 : élément c/m donnera, dans l’expression de s, le terme -j - dm , 


« 
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dont l’intégrale relative à toute la masse m sera le résultatde Pattrao 
tion de cette masse ; et comme cette intégration est indépendante de 
la différentiation relative à f , on. pourra donner à l’intégrale dont 

il s’agit la forme d s ^ dm . f de sorte qu’en faisant 


on aura 


S. Fjxlm = 2 , 


_ _ ^ __ dS 

JV “<4’ 



et il ne s’agira plus que de substituer au lieu de p, dans la fonc- 
tion Fp, .sa valeur exprimée en fonctions des coordonnées qui 
déterminent la position de chaque particule rfm dans l’espace , et 
des coordonnées £, <P du P°> nt attiré, et d’exécuter ensuite 
séparément 1’iutégration relative aux premières, et les différentia- 
tions relatives aux dernières. 

Dans le cas de la nature on a fp— donc Fp ses — -; et par 
conséquent 2 = — S — -. 

Soient a, b, c les coordonnées de chaque particule rfm du corps, 
on aura, en. supposant la densité de cette particule exprimée. par I" 

fonction de a, b, c, dm — Tdadbdc ; donc 2 — - — S — -- . 

.Or x,y, z étant les coordonnées du point attiré, on a (art. j ), 


p = %/(*—«)* -4- {y— b )' -f(z — c)‘. 

Donc 

2 ç T dadbd c „ 

‘ 6 “ V (*—•>* -Mjr-r-*)* + (*—«)*' 

îo. Le cas le plus simple est celui où le corps attirant est une 
sphère. Dans ce cas, en faisant T= î , et supposant le centre de la 
sphère dans l’origine des coordonnées x, y, z du point attiré, ou a 


-y' + î'' 

m étant la solidité de la sphère, qu’on sait être a= y V, en pre- 
nant 
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nant œ pour le rayon , et * pour le rapport du diamètre à la cir- 
conférence. • \ 

Si la densité T était variable dans l’intérieur de la sphère , en 

la supposant fonction de*, on ferait mssèsTd.*’. 

On peut encore avoir la valeur de 2 lorsque le corps attirant 
est un sphéroïde elliptique, dont la surface est représentée par 
l’équation 

a* , b' , c* 

A, B, G étant les d*ni-axcs dap trois sections principales, et 
a, b, c les coordonnées rectangles de la surface, prises sur les trois 
axes, et ayant leur origine dans l’intersection commune des axes 
qui est le centre du sphéroïde. Mais l’expression générale de cette 
valeur dépend d’une formule intégrale assez compliquée, et par 
laquelle il est impossible d’avoir 2 en fonction de x, y, s. 

Cependant si on suppose que le sphéroïde soit peu différent de 
la sphère, ou que la distance du point attiré au centre du sphé- 
roïde soit fort grande par rapport à ses axes, on peut exprimer 
la valeur générale de 2 par une série convergente délivrée de toute 
intégration. M. Laplace â donné, dans sa Théorie des attractions 
des sphéroïdes, une très-belle formule par laquelle on peut former 
successivement tous les termes de la série , et qui montre en même 

temps que la valeur de ^ , m étant la solidité du sphéroïde, ne 

dépend que des quantités B 1 — A' et C* — A', qui sont les carrés 
des excentricités des deux sections qui passent par le même demi- 
axe A. 

J’ai trouvé qu’en partant de ce*résultat et faisant usage du théo- 
rème que j’ai donné dans les Mémoires de Berlin de 1792—3, on 
pouvait construire tout d’un coup la série dont il s’agit , par le seul 
développement du radical 

I 

V ** -f-y* -f-'s* — aby-r-aat + -f-c* * 

Méc. anal. Tom. I. 


i5 
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suivant les puissances de b et c, en ne conservant que les termes 
qui contiennent des puissances paires de b et c, et transformant 
chacun de ces termes, comme Hb"c en 

(i .5.5. . .am— Q(. .5.5. ■ .an— Q //(g*— A'Y(Q- A")' w 

5.7.9. ■ • .am+ an + 3 ’ 

m étant la solidité du sphéroïde qui est exprimée par ^ ABC. 

Ainsi pour avoir tout de suite la série ordonnée suivant les 
puissances de y et z , on fera 

r = yV +y + 

et on développera d’abord le radical (r* — 2 /y — ac*-|-è*-4-c*) *, 
suivant les puissances de y, s; en ne retenant que les puissances 
» paires, on aura 

1 ,3 6 y+cv 5.7 , r)r 

+ a • (r . +i , +c .ji "S" 

On développera ensuite les radicaux (r*-f- 4‘-4-c*) *, etc. , suivant les 
puissances de b *, c*, et on transformera ces puissances en puis- 
sances de B‘ — A‘, C * — A' par la formule donnée ci-dessus. De 
cette manière, si on fait , pour plus de simplicité , 


B' — A' — e’, C' — A'~ i*, 


e et i étant les excentricités des deux ellipses formées par les sec- 
tions qui passent par les demi-axes A, B et A, C, on aura pour 
2 une expression en série de cette forme : 

* — m(Æ-f-2>*+ Vz' + -h- 3yz*+ Z* 4 -f- etc.), 

dans laquelle „ 


R = 
T = 
U = 




1 

T 2.5 r 4 8.5.7^ 

5e* qe* -f- 3 c* i* 


u . 5 r 5 4«7 r7 

3/* qi< + 3e*i* 

ÏJ? 4-7’*,- 


etc. , 
etc. , 
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3e» 


« i5 


8 r* 


■ etc. , 


v 6e*i* . 

Y + etc. , 


Z = 
etc. 


3j< 

8f* 


■ etc. , 


On n’a pousse l’approximation que jusqu’aux quatrièmes dimensions 
de e et de j; mais il est facile de la porter aussi loin qu’on voudra. 

Si le sphéroïde était composé de couches elliptiques de différentes 
densités , alors en faisant varier dans l’expression de 2 les quantités 
■d, B, C, et par conséquent aussi e et i, on aurait STd 2 pour la 
valeur de 2 relative à ce sphéroïde. 

Ayant ainsi la valeur de 2 en fonction des coordonnées rectangles 
x,y, z du point attiré, on aura immédiatement, par la différen- 
tiation, les forces ^ > jr suivant ces coordonnées, ducs à 
l’attraction totale du sphéroïde. 

* Et si au lieu des coordonnées «t z on prend le rayon r 
avec deux angles n et y, tels que l’on ait 


* — r cos/t, y = r sin fz sine, s = r sin/* cosr, 

on aura l’attraction du sphéroïde décomposée, dans le sens du rayon r 
qui joint le point attiré et le centre du sphéroïde, perpendiculai- 
rement à ce rayon dans le plan qui passe par le demi-axe A , et 
perpendiculairement au même rayon dans un plan parallèle à celui 
qui passe par les demi-axes B et C, par les trois différentielle» 
partielles 

d2 d2 dS 

dr ’ rdjj. ’ r sin jj.it' 

Ces formules sont surtout utiles dans la théorie de la figure de 
la terre. 
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CHAPITRE II. 

De l'équilibre de plusieurs forces appliquées ci un système de 

corps , considérés comme des points , et liés entre eux par des 

Jils ou par des verges. 

il. Quelles que soient les forces qui agissent sur chaque corps, 
nous avons vu ci-dessus (art. 7 ) comment on peut toujours les ré- 
duire à trois, X, Y, Z, dirigées suivant les trois coordonnées rec- 
tangles x, y, z du même corps, et tendantes à diminuer ces 
. coordonnées. 

Nous supposerons donc, pour plus de simplicité, ici et dans la 
suite , que toutes les forces extérieures qui agissent sur un même 
point, soient réduites à ces trois, X, Y, Z. Ainsi la somme des 
momens de ces forces sera exprimée en général par la forrtiulc 
XJx -j- Ydy 4- Zdz\ par conséquent la somme totale des momens 
de toutes les forces du système , sera exprimée par la somme d’aie- 
tant de formules semblables, qu’il y aura de corps ou points mobiles, 
en marquant par un, deux, trois, etc. traits, les quantités qui se 
rapportent aux différens corps que nous nommerons premier , se- 
cond, troisième, etc. 

De cette manière on aura donc pour la somme des momens des 
forces qui agissent sur trois ou sur un plus grand nombre de corps , 
la quantité 

Xdx + Tdÿ -f- Z’dz 4 - X'dx’ 4 - Y’dy 4 - Z'dz 4 ■X'dx’ 

4“ Y ’dy" 4 - Z'dx 4- etc. 

Et il ne s’agira plus que de chercher les équations de condition 
1j — o , M—o, N = o, etc. , résultantes de la nature du problème. 

Ayant L, M, N, etc., ou seulement leurs différentielles en fonc- 
tions de x', y, s', x", etc., et prenant des cocfficiens indéterminés 
A, p, r, etc., on ajoutera à la quantité précédente les termes 
XIL 4- fuUW 4* *dN 4- etc., et on égalera ensuite séparément à 
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zéro* les membres aflèctés de chacune des différences dx', ây‘ , dz\ 
dx', etc. (sect. précéd., art. 5). 

5 I. 

De l’équilibre de trois ou de plusieurs corps attachés d un fil 
inextensible , ou extensible et susceptible de contraction. 

îa. Considérons premièrement trois corps attachés fixement à 
un fil inextensible ; les conditions du problème sont que les dis- 
tances entre le premier et le second corps, et entre le second et 
le troisième, soient invariables; ces distances étant les" longueurs 
des portions de fil interceptées entre les corps. 

•Nommant / la première de ces distances, et g la seconde, on 
aura df=o , dg=so pour les équations de condition; donc dL=df, 
dM—dg , et l’équation générale de l’équilibre des trois corps sera 

X'dx' 4- Y'dÿ + Z' dé 4- X'dx' 4- Y’dy' + Z’dz' 4- X’dx" 

4- Y'dy’ 4- Z’dz’ 4 %lf 4- fxdg = o. 

Or il est visible qu’on aura 

/ - v y - * y + (/ yy + y - zj, 

g = V(x’—x‘y 4 - {y"— y Y 4- (**— O*; 
donc en différentiant 

» • 

(X - OC** - dx 1 ) 4 (y* - yW - dy’) 4 (*' - OC*' - *0 
df= > 

_ C^-OC**-*’) 4 ( y*— y*)(fty*— rfy") 4 
°g g > 

ces valeurs étant substituées, on aura les neuf équations suivantes 
pour les conditions de l’équilibre du fil, 
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~T 


x”—x m 


Y' + 

î g 


Z’ 


— fA 


f 

... , X*— jT 

A ■+■ fA — — — = O , 


= O, 


F' 4- H 


g 

y-/ _ 


= O, 


Z m + fi = o, 


et il n’y aura plus qu’à éliminer de ces équations les deux incon- 
nues X et /a ; ce qui peut se faire de plusieurs manières , lesquelles 
fourniront aussi des équations differentes, ou présentées différetw- 
ment pour l'équilibre des trois corps attaches au fil ; nous choisirons 
celle qui paraîtra la plus simple. 

On voit d’abord que si on ajoute respectivement les trois pre- 
mières équations aux trois suiva^re et aux trois dernières, on 
obtient ces trois-ci, délivrées des mconnues X et /a. 


X’ 4- X* + X m — o, 

r+,r + i" = o, 

Z' 4- Z' 4- z m as o, 

lesquelles montrent que la somme de toutes les forces parallèles 
à chacun des trois axes des coordonnées doit être nulle, et ne 
sont qu’un cas particulier des équations générales trouvées dans la 
troisième section ( § I). 

Il ne reste donc plus qu’à trouver quatre autres équations; pour 
cela, faisant abstraction des trois premières, j’ajoute respectivement 
les trois du milieu aux trois dernières, j’ai celles-ci où ne se 
trouve plus ; 

X' 4- X" 4 -j (**-*') = o, 

F' 4- F" 4-^ (y— y) O, 

Z' 4- Z" 4- J = o; 


♦ 
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et qui, par l'élimination de A, donnent les deux suivantes : 

• y 4. y _ (x* + x*) = o, 

Z’ + Z" - (** + x ‘) = °- 


Enfin considérant séparément les trois dernières équations qui 
contiennent n seul, et éliminant /tt, on aura ces deux autres-ci: 

v* y y v» _ « 

1 — ^=7 A — °> 


z 9 — 


X • = o. 


Ces sept équations renferment les conditions nécessaires pour 
l’équilibre des trois corps, et étant jointes aux équations de con- 
dition f et g égales à des quantités données , suffisent pour déter- 
miner la position de chacun d’eux dans l’espace. 


i3. Si le fil, supposé toujours inextensible, était chargé de quatre 
corps, tirés respectivement par les forces X', Y', Z', X*, Y% 
Z', A”, etc. , suivant les directions des trois axes des coordonnées 
rectangles, on trouverait par des procédés semblables, qu’il me pa- 
raît inutile de répéter, les neuf équations suivantes pour l’équilibre 
de ces quatre corps, 

X' + A* X* 4- X” = o , 

Y' 4- Y' 4 - Y" 4- Y" = o , 

Z' 4- Z' 4- Z' 4- Z" = o, 

Y’ 4- Y" 4- Y n — (X* 4- A* 4- A'*) = o, 

Z' 4- Z' 4- Z" — (X* 4- A' 4 - A”) = o, 

Y ' + Y " — (X' 4- A”) = o, 

Z m 4 - Z" — Ç—i, (X* 4- A") = o, 
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Il est facile maintenant d’étendre cette solution à tel nombre de 
corps qu’on voudra , et même au cas de la funiculaire ou chaînette ; 
mais nous traiterons ce cas en particulier, par la méthode exposée 
dans le § II de la section précédente. 


i4. On aurait une solution plus simple, à quelques égards, si on 
introduisait d'abord dans le calcul l’invariabilité des distances 

ft S > • 

Ainsi en se bornant au cas de trois corps , et nommant 4 » 4 > 
les angles que les lignes /, g font avec le plan des [*, y, et <p, <p' 
les angles que les projections de ces lignes sur le même plan , 
font avec l’axe des x, on aura 

x * — x'=/cosipcos4 , y — y = /sin <p cos 4 , z'~ s'=/sin4 j 
x" — i'= ( ç'C08 9'cos4 , j y’ — j'*=£sinp'cos4\ z “ — z*=^ r sin4 , < 

Substituant les valeurs de x’, y’, z *, y", z" tirées de ces équa- 

tions dans la formule générale de l’équilibre de trois corps , 

X’dx’ -f Y’dx + Z’dz -f- X'dx’ + Y’dy' + Z’dz’ 

4- X’dx" + Y"dy‘ 4- Z"dz m — o , 

en faisant varier simplement les quantités y' z', <p, <p’, 4 >4 » 
dont les variations demeurent indéterminées, et égalant séparément 
à zéro les quantités multipliées par chacune de ces variations , oa 
aura les sept équations : 


X' 4- X' ■+- X’ = o , 

Y’ 4- Y’ 4- Y" = o, 

Z' 4- Z' 4- Z’ = o, 

(A"4- X*) siq ? — (Y' 4- Y m ) cos p = o , 
X" sin — Y" cos <p' = o , 


(X'4- 
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( x ’+ - Y *) cos P sin 4 + ( Y '+ T')sin «p sin — (Z'-f Z')cos ^ = o , 
A" cosip'sin-^'+T'sin^sin-l' — Z*cos 4 ' = o,. 

tl°nt les cinq premières coïncident immédiatement avec celles qu'on 
a trouvées dans l’article la, par l'élimination des indéterminées A 
cl et dont les deux dernières s$ réduisent facücment, cri éli- 
minant les }' , ï * par le moyeu de la quatrième et de la cinquième. 

Mais si de cette manière on parvient plus directement aux équa- 
tions finales, c’est qu’on a employé une transformation préliminaire 
des variables, laquelle renferme les équations de condition; au lieu 
qu en employant immédiatement les équations avec des cocfficiens 
indéterminés, comme dans l’article 12, la solution du problème 
est réduite à un pur mécanisme de calcul. De plus on a, par ces 
cocfficiens, la valeur des forces que les verges /et # doivent sou- 
tenir par leur résistance à s’alonger, comme on le verra ci-après. 


i 5 . Si on voulait que le premier corps' Tut fixe, alors les diffé- 
rences dx, dy, dz' seraient nulles, et les termes affectés de ces 
différences disparaîtraient d’eux-mémes dans l’équation générale 
de l’équilibre. Ainsi les trois équations de l’article 12, Savoir, 

r = O, r— /(/—/)= O, Z' —J. (z — z)=o, 
n’auraient point Lieu; donc les équations A" 4 - X' + X“+ etc. = o 
Y J * +e lc. = o, Z + Z'-f- Z'-f- etc. =0, n’auraient pas 
lieu non plus , mais toutes les autres demeureraient les mêmes. 
Ce cas est, comme l’on voit, celui où le fil serait attaché fixement 
par une de scs extrémités. 

Et si le fil était attaché par ses deux extrémités, alors on aurait 
uon-sculcmcnl dx =0, dÿ — o, dz’— o, mais aussi dx“ eK - = o, 
dy m ‘ u -=z o, dz’ M - = o; et les termes affectés de ces six différences 
dans l’équation générale de l’équilibre, disparaîtraient, et feraient 
par conséquent disparaître aussi les six équations particulières qui 
en dépendent. 

Mic. anal. Tome I. ,6 
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En général si les deux extrémités du fil n’étaient pas tout- à- fait 
libre», mais qu’elles fussent attachées à des points mobiles suivant 
«ne loi donnée; cette loi exprimée analytiquement, donnerait une ou 
plusieurs équations entre les différences dx', dy, dz' qui se rap- 
portent au premier corps , et les différences dx' ctc -, dy " tK , dz m ' K -, 
qui se rapportent au dernier ;«t il faudrait ajouter ces équations 
multipliées chacune par un nouveau coefficient indéterminé, à 
l'équation générale de l'équilibre trouvée plus haut; ou bien on substi- 
tuerait dans cette équation générale, la valeur d’une ou de plu- 
sieurs de ces différences, tirée des équations dont il s’agit, et on 
égalerait ensuite à zéro le coefficient de chacune de celles qui 
restent, ainsi qn’on l’a fait ci-dessus (art. i4). Comme cela n’a au- 
cune difficulté , nous ne nous y arrêterons pas. 


16. Pour connaître les forces qui proviennent de la réaction 
du fil sur les différons corps, il n’y aura qu’à faire usage de 
la méthode donnée pour cet objet dans la section précédente 
(art. 6). 

On considérera donc que l’on a dans le cas présent, 


dL — JJ-— 4- (/— rf/ ) + 

,,, , (jf—x’)(dx'-—dx‘)+(y m -y’)(dy , -d/) + (*'— **) 

d.rl—dg= : , 


Donc 1% on aura , par rapport au premier corps dont les coor- 
données sont x', y ' , 

dL __ r"— i ' . dL _ y"— y dL__ z'—z 

JE? ' f , dy / ’ dz' ~f~ * 

donc 



Ainsi le premier corps recevra par faction des autres une force 
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=A, et dont la direction sera perpendiculaire à la surface repré- 
sentée par l’équation dL = df — o , en y faisant varier simplement 
y j s'; or il est visible que cette surface n’est autre chose qu’une 
sphère dont le rayon est /, et dont le centre répond aux coordon- 
nées y, l’i par conséquent la force A sera dirigée suivant ce 
même rayon , c’est-à-dire le loug du fil qui joint le premier et le 
second corps. 

a°. On aura de même, par rapport au second corps dont les 
coordonnées sont x', r', 

dr. _ x »— jt dl, y'— y dL _ z’—J 

77~ df ’ dy-—'~f ~ ’ dz‘ T~> 

donc 

■ * 

d’où il s’ensuit que le second corps recevra aussi une force A di- 
rigée perpendiculairement à la surface dont l’équation est dlf=df= o, 
en faisant varier x’, y', s" ; cette surface est de nouveau une 
sphère dout le rayon est /, mais dont le centre répondra aux 

coordonnées x ', y, z du premier corps; par conséquent la force A 
qui agit sur le second corps, sera aussi dirigée suivant le fil /qui 
joint ce corps au premier. 

5*. On aura encore, par rapport au second corps, 

di/_ I*— x» d\r_ y" — y* dM _ zT—z" 

dx g » Hy g » dz“ g • 

donc ’ 

/(“)•+ (f yyiy=-. 

De sorte que le second corps sera poussé de plus par une 
force —g, dont la direction sera perpendiculaire à la surface re- 
présentée par l’équation dg — o, en faisant varier y , z'-, cette 
surface n’étant autre chose qu’une sphère dont le rayon est g, il 
s’ensuit que b direction de b force g. sera suivant ce rayon, c’est- 
à-dire, suivant le fil qui joint le secoud corps au troisième. 


134 '-MÉCANIQUE ANALYTIQUE. 

On fera le même raisonnement par rapport aux autres corps , 
et on en tirera des conclusions semblables. 

• 

17. Il est évident que la force A produite dans le premier corps . 
suivant la direction du fil qui joint ce corps au suivant, et la force 
égale A, mais directement contraire, qui agit sur le second corps, 
suivant la direction du même fü, ne peuvent être que les forces 
qui résultent de la réaction de ce fil sur les deux corps, c’est-à- 
dire, de la tension que souffre la portion du fil interceptée entre le 
premier et le second corps; de sorte que le coefficient A exprimera 
la quantité de cette tension. De même le coefficient g. exprimera la 
tension de la portion du fil interceptée entre le second et le troi- 
sième corps , et aitisi de suite. 

Au reste, on a supposé tacitement dans la solution du problème 
dont il s’agit, que chaque portion du fil était non-seulement inexten- 
sible , mais aussi roidc, ensorte qu’elle conservait toujours la même 
longueur; par conséquent les forces A, /*, etc. n’exprimeront les 
tensions qu’autant qu'elles seront positives et tendront à rapprocher 
les corps ; mais si elles étaient négatives et tendaient à les éloigner 
l’un de l’autre, alors elles exprimeraient plutôt les résistances que 
le fil doit opposer au corps par le moyen de sa roideur, ou im- 
compressibüité. 

18. Pour confirmer ce que nous venons de démontrer, et pour 
donner en même temps une nouvelle application de nos méthodes, 
nous supposerons que le fil auquel les corps sont attachés soit 
élastique dans le sens de sa longueur, et susceptible d’extension et 
de contraction; et que F, G, etc. soient les forces de contraction 
des portions du fil /, g, etc., interceptées entre le premier et le 
second corps, entre le second et le troisième, etc. 

11 est clair, par ce qu’on a dit dans l’article 9 de la section se- 
conde , que les forces F, G, etc. donneront les momens Fdf+Gdg, etc. 

Il faudra donc ajouter ces momens à ceux qui viennent de l'uc- 
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lion des forces étrangères, et que nous avons vu plus haut (art. n) 
être représentés par la formule X'dx' -t- Y'dÿ -f- Z’dz 4- X'dx*' 
4- Y’dÿ 4- Z’dz ’ 4- X'dx" 4- Y“dy m 4- Z'dz" 4- etc. , pour avoir 
la somme totale des momens du système ; et comme il n’y a 
d’ailleurs aucune condition particulière à remplir, relativement à 
la disposition des corps, on aura l’équation générale de l’équilibre 
en égalant simplement à zéro la somme dont il s’agit j celte équa- 
tion sera donc 

X'dx + Y'dÿ Z'dz + X'dx’ + Y’dÿ + Z’dz’ 4 - X’dx" 

4- Y’dÿ 4- Z'dz’ 4- etc. 4- Fdf+ Gdg 4- etc. = o. 


Substituant les valeurs de df, dg, etc. trouvées ci-dessus (art. îa), 
et égalant à zéro la somme des termes affectés de chacune des dif- 
férences dx, dy, etc., on aura les équations suivantes pour l’équi- 
libre du fil, dans le cas dont il s’agit, 


X - F(x 'f x,) = O,- 

r-aÿtf-oi 

Z j— 

x'+Zïf* 


o, 

6 


Y’ 4- 
Z’ 4- 


_ ^ Q> 

1 T 


ny-ÿ) 

/ g 

F(»'— »') C(*“— O _ 

f ^ — °> 


S 


G(r* — x*) _ 


f- 4- sçaa = o, 
Z- 4-SSfcû.o, 


lesquelles sont analogues à celles du même article , pour le cas où 


i j 6 mécanique analytique. 

le fil est inextensible, et donnent par la comparaison, A — F, 
/jl = G, etc. 

D’où l’on voit que les quantités F, G , etc. qui expriment ici les 
forces des fils supposés élastiques, sont les mêmes que celles que 
nous avons trouvées ci-dessus (art. 16), pour exprimer les forces 
des mêmes fils , dans la supposition qu’ils soient inextensibles. 

19. Reprenons encore le cas d’un fil inextensible chargé de trois 
corps, mais supposons en même temps que le corps du milieu 
puisse couler le long du fil; dans ce cas la condition du problème 
sera que la somme des distances entre le premier et le second corps, 
et entre le second et le troisième soit constante ; ainsi nommant , 
comme ci-dessus, / et g ces distances, on aura /-f*# — const. , 
et par conséquent df-\-dg=.o. 

On multipliera donc la quantité différentielle df+ dg par un 
coefficient indéterminé A , et on l’ajoutera à la somme des momens 
des différentes forces qu’on suppose agir sur les corps, ce qui 
donnera cette équation générale de l’équilibre , 

X'dx' 4 - Y'dy 4- Z'dz -f- X'iW 4 - r’d/-\- Z'dz' + X'dx' 

+ Y“dy m -h Z'dz' 4- A {df+,dg) = o ; 

# * 

d’où (en substituant les valeurs de dfe t dg, et égalant à zéro la 
somme des termes affectés de chacune des différences dx, dÿ, etc.) 
on tirera les équations suivantes pour l’équilibre du fil, 



» 
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X" 4 A £=£ = o , 

e 

* . F -+ A^ = o, 

£ 

Z’ 4 A = o , 

dans lesquelles 11 n’y aura plus qu’à éliminer l’inconnue A. 

On voit par là comment il faudrait s’y prendre, s’il y avait un 
plus grand nombre de corps dont les uns fussent attachés fixement 
au fil, et dont les autres y pussent couler librement. 

5 il. 

De l’équilibre de trois 'ou plusieurs corps attachés à une verge 
inflexible et roide. 

ao. Supposons maintenant que les trois corps soient unis par une 
verge inflexible, ensorte qu’ils soient obligés de garder toujours 
entre eux les mêmes distance»; il fewdr» dans ce cas que l'on ait non- 
seulement df—a et tlg= o, mais que la différentielle de la distance 
entre le premier et le troisième corps, que nous désignerons par A, 
soit aussi nulle ; par conséquent en prenant trois coefficiens indé- 
terminés, A, p, v, on aura cette équation générale de l'équilibre, 

X'dx 4 Y'tiy 4 Z'dz 4 X’dx" 4 Y’dy 4 ’/’dz 4 X’dx" 

4 Y"dy m 4 Z" (h" 4 Af//4 pdg 4 ulh = o. 

Les valeurs de df cl dg ont déjà été données ci-dessus; à l’égard 
de celle de dh, il est clair qu’on aura 

h = V / (.v'-.r')’ 4 (j’-yy 4 (*'— =7*t 

et par conséquent 


Faisant ces subslitulions, et égalant à zéro la somme des termes 


iq8 mécanique analytique. 

aflcctés de chacune des différences clx', cly', etc. , on aura ces neuf 
équations particulières # 



X* -H A - a» 


Y" + A 2-y^ — /x 

2* -f- X — j — — f* 

X" + A* + * 
T" + /* £=£ -1- v 
Z- + H- » 

O 



o, 

o, 

o> 

o, 

O, 

°* 

O» 

O, 

o» 


d’où il faudra éliminer les trois inconnues indétçrmiuécs X, /*, 
» , ensorte qu’il ne restera que six équations pour les conditions 
do l’équilibre. 


ai. D’abord il est clair, par la forme même de ces équations, 
qu’en ajoutant respectivement les trois premières aux trois suivantes 
et ensuite aux trois dernières, on obtient sur-le-champ ces trois 
équations délivrées de X, /*, c,. 

X' -f- X' +• X m = o , 

Y* ■+■ Y' + Y" = o, 

Z + Z + z m = o. 

Rien n’est plus facile que de trouver encore trois autres équa- 
tions par l’élimination de X, /*, ► ; mais pour y parvenir de la ma- 
nière la plus simple et la plus générale , je commence par déduire 

des 
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des équations de l’article précédent , ces neuf transformées, 


xy r y'x — a = o, 

XV — Z'x — X 


~T 

z'x" x'i" 

— J— 


z xr — xz 
y — O 


r 


Vz' - zy - X if . yûù - r = o, 

xy - Y'x+ X S.*:.ÿ. *y _ ^ £ £-*f . _ o, 
XV — ZV + A ^ g * ~ jV — *'<-*>! 3 = o, 


tv — zy+ a ?■?- 
XV- TV+ A* + r j y . T - fg = O, 


* y — t s ^ 


X’z’— Z'x' y- /a. 

TV* _ Z VH" M 


Z J? — x"z m 

i - 

t Z X ‘ 

g 


y *£. 

z y — y s* 

H- 

e 



= o, 
= o, 


*29 


lesquelles étant, comme l’on voit, analogues aux équations primi- 
tives, donneront de la même manière, par la simple addition, ccs 
trois-ci : 


xy — y'x y- xy - tv + xv — fv = 0 , 

xv — z'x y- XV — z’x’ + x'z" — z'x" == o , 

tv — zy -+- tv —«y y- y'z" — zy = o. 

Tes trois équations trouvées ci-dessus montrent que la somme 
des forces parallèles à chacun des trois axes des coordonnées, doit 
être nulle ; les trois que nous v enons de trouver renferment le prin- 
cipe connu des mornens ( en entendant par moment le produit de 
la puissance par son bras de levier) , par lequel il faut que la somme 
des montons de toutes les forces, pour faire tourner le système au- 
tour de chacun des trois axes , soit aussi nulle. Ainsi ces six équa- 
tions ne sont que des cas particuliers des équations générales données 
dans la troisième section (J 1 et II). 

Mcc. anal. Tome /. 


n 
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22. Si le premier corps était fixe, alors les difltrenees dx', dÿ , 
de' seraient nulles, et les trois premières des neuf équations de l’ar- 
ticle ao n’existeraient pas; il n’y aurait donc alors que six équa- 
tions, qui, par l’élimination des trois inconnues A, fi, r, se ré- 
duiraient à trois. 

Pour arriver .à ces trois équations, on peut s’y prendre d’une 
manière analogue à celle dont on s’est servi pour trouver les trois 
'dernières équations de l’article précédent , pourvu qu’on ait soin 
de faire ensorte que les transformées ne renferment point les in- 
déterminées A et » qui entrent dans les trois premières dont il 
faut maintenant faire abstraction; or c’est ce que l’on obtiendra par 
ces combinaisons , 


6 

X’( z—z)—Z\ X— *')—/* _ o } 

= o, 

X“( Z — z) — Z" (x m —x')+)j. (»•-»') C r<W > - (■*•-*') (»--o _ Q) 

s 


et si l’on ajoute maintenant les trois premières de ces transformées 
aux trois dernières , on aura sur-le-champ ces trois-ci , 

*'(/-/) - n *'-*') + X’(j'-y) - Y‘( x’-x’) = o , 
X’( z—z) — Z" ( x’—x') + A"( £*- z) — Z" ( *'—*') = o , 

y'( *-*) - z' (y-y) -h r'( z’-z’) - z- (y-y) = o , 

lesquelles auront toujours lieu, quel que soit l’état du premier 
corps , puisqu’elles sont indépendantes des équations relatives à ce 
corps. Ces équations renferment, comme l’on voit, le même prin- 
cipe des momens, mais par rapport à des axes qui passeraient par 
le premier corps. 
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aô. Supposons qu’il y ait un quatrième corps attaché à b même 
verge inflexible, pour lequel les coordonnées rectangles soient x", 
y ”, r", et les forces parallèles à ces coordonnées X”, Y ", Z 1 '. 

Il faudra donc ajouter à la somme des momens des forces, la 
quantité 

X"dx" + Y"dy" + Z"dz"-, 

ensuite , comme les distances entre tous les corps doivent demeurer 
constantes, on aura par les conditions du problème, non-seulement 
df =o , dg = o, dh— o, comme dans le cas précédent; mais aussi 
t//=o, dm— o, dn= o, en nommant /, m, « les distances du 
quatrième corps aux trois précédens. Ainsi l’équation générale de 
l’équilibre sera dans ce cas 

X'dx'-t- Y'dy 4- Z'dz' 4- X’dx" 4- Ydy 4- Z’dz' + X’dx" 

-h Y’dy" 4- Z’dz" -f X"dx" 4- Y'"dy" + Z"dz" 

4- I^df 4" H-dg 4” ’dh 4- 'Xdl 4~ fdm 4" vdn — o. 

Les valeurs de df, dg , dh sont les mêmes que ci-dessus ; quant 
à celles de dl, dm, dn, il est yisible qu’on aura 



et par conséquent , 

)4(.r' , -y )(dy"-<iy )4(» , ’-x , K<h"-ch' ) 


gl — . ' 1 '■j y- : v - 'Y 

dm _ (r"~— T-)(dr"— rfy^-K» 1 ’— s’Xrfz-WQ 
, . m ’ 

, _ (/'’-t'K.ir'WQ 4 ( ,y"-y 1 (rfy 1 '-dy ,r > 


Faisant ces substitutions , et égalant à zéro la somme des termes 
affectés de chacune des diflerenccs dx\ dy, etc. , on trouvera douze 
équations particulières , dont les neuf premières seront les mêmes 
que celles de l’article so, en ajoutant respectivement à leurs pre- 
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raiers membres les quantités suivantes : 



et dont les trois dernières seront 


+ * 2 + P m 

r» + «£^£+ f *l=ï. 


X ,T X , X ,T — X 

4 - <f — - — 


. y"— y _ 


Z" + -T 


+ * 


ai. Comme il y a en tout douze équations, et qu’il y a six indé- 
terminées, A, ft, f, -jt, f, a à éliminer, il ne restera pour les 
conditions de l’équilibre, que six équations finales , comme dans le 
cas de trois corps ; et on trouvera par une méthode semblable 
à celle de l’article ai , ces six équations analogues à- celles de cet 
article , 

X -f- X‘ + X" + X" = o , 
y' + r’+ t'+ r ,T =o, 

Z' Z' + Z’ + Z" = o , 

xy— rv 4- xy — rv+r/-r/+y>"- rv=o, 

Xz — Z'x'+Xs* -Z'/+X*2*-ZV Z'V’sso, 

y’z —zy + y v - zy + y y - zy + r v’ -z -y ■ = o. 

Au lieu des trois dernières, on pourra aussi substituer les' trois 
suivantes, qu’on trouvera par la méthode de l’article aa, et qui, 
étant indépendantes des équations relatives au premier corps , ont 
l’avantage d’avoir toujours lieu , quel que soit l’état de ce corps, 

ai/-/) - y ’(*'-*) 4- x m (s-y) - tv-*') 

4- x\y"—y) — r*V T — *0 = °> 
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*'(£*- ■ *') — y'{x— * ) + A'(z'— £') — Z ‘ (*'— O 
-+- X l \z"— z) — Z"{. x"—x) = o, 

rV- ro-zv'-y) + ry-*o-r(/-y) 

+ y "( z "— z ‘) — z-’Cr” —y) = o. 

a5. On voit maintenant comment il faudrait s’y prendre pour 
trouver les conditions de l’équilibre d’un nombre quelconque de 
corps attachés à uue verge ou à un levier inflexible. En général 
il est visible que pour que la position respective des corps demeure 
la même, il sullit que les distances des trois premiers corps entre 
eux soient coustantcs, et que les distances de chacun des autres 
corps à ces trois-ci le soient aussi; puisque la position d'un pojnt 
quelconque est toujours déterminée par les distances de ce point à 
trois points donnés. On fera donc pour chaque nouveau corps qu’on 
ajoutera au levier, les mêmes raisonnemeus et les mêmes opérations 
qu’on a faites dans l’article a3, relativement au quatrième corps ; 
et chacun d’eux fournira trois nouvelles équations particulières , 
avec trois nouvelles indéterminées à éliminer; eusorte que les équa- 
tions finales seront toujours en même nombre que dans le cas de 
trois corps; et elles seront de la même forme que celles que nous 
venons de trouver dans l’article précédent. 

Au reste, il est visible que ces équations rentrent dans celles que 
nous av.ous trouvées en général pour l’équilibre d’un système quel- 
conque libre, dans les articles 5 et 9 de la section troisième. En 
eflet, puisque, à cause de l’inflexibilité de lu verge, les distances 
des corps entre eux sont inaltérables, il s’ensuit que l’équilibre doit 
avoir lieu si les mouvemens de translation et de rotation sont dé- 
truits; on aurait donc pu, parcelle seule considération, résoudre 
le problème précédent, d’après les formules des articles cités; mais 
nous avons cru qu’il n'était pas inutile d’en donner une solution di- 
recte, et tirée des conditions particulières de la question. 


>3/ f 
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De l’équilibre île trois ou plusieurs corps attachés n une verge 

à ressort. 

26. Considérons de nouveau le cas de trois corps joints par une 
verge, et supposons de plus que la verge soit élastique dans le 
point où est le second corps , ensorte que les distances de celui-ci 
au premier et au dernier soient constantes, mais que l’angle formé 
par les lignes de ces distances soit variable, et que l'effet de l’élas- 
ticité consiste à augmenter cet angle , et par conséquent à diminuer 
l’angle extérieur formé par un des côtés, et par le prolongement 
de l’autre. • 

Nommons la force de l'élasticité E , et e l’angle extérieur qu’elle 
tend à diminuer; le moment de celte force sera exprimé par Elle 
(scct. II, art. 9); de sorte que la somme des momens de toutes les 
forces du système sera 

X'dx' 4- Y'dy 4- Z'dz -4- X'dx’ 4 - Y'dy’ 4- Z'dz’ + X’dx’ 

4 - Y’dy " 4- Z'dz ' 4- Ede. 

Or les conditions du problème sont les marnes ici que dans l’ar- 
ticle 12, c’est-à-dire, df=o et dg=o. Donc on aura cette équa- 
tion générale de l’équilibre , 

X'dx' 4 - Y'dy' 4 - Z'dz 4- X'dx ' 4* Y'dy 4 - Z’dz’ 4- X’dx’ 

4- Y’dy’ + Z’dz’ Ede + hdf + p.dg — o -, 

et il ne s’agira que d’y substituer les valeurs de de, df, dg-, celles 
de df et dg sont les mêmes que dans l’article cité. 

Pour trouver la valeur de de, on remarquera qu’en nommant, 
comme dans l’article 20, A la distance rectiligne entre le premier 
corps et le troisième, dans le triangle dont les trois côtés sont /, 
g, A, l’angle opposé au côté A est 180’ — e; ensorte que par le 

théorème connu, on aura — co9t= ; d’où l’on tirera par 
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la différentiation la valeur de de-, et comme, par les conditions du 
problème, on a df =o et dg= o, il suffira do faire varier e et h, 

ce qui donnera de = — !' dh - : cette valeur étant substituée dans 
1 Jg sine * 

l’équation précédente , il est facile de voir qu’elle deviendra de la 
même forme que l’équation générale de l’équilibre dans le cas de 

l’article ao, en supposant dans celle-ci r = — Jg^Te ’’ P 01 " cons équent 

les équations particulières seront encore les mêmes dans les deux 
cas, avec cette seule différence, que dans celui de l’article cité, la 
quantité » est indéterminée et doit par conséquent être éliminée ; au 
lieu que dans le cas présent, cette quantité est toute connue, et 
qu’il n’y a que les deux indéterminées A, g. à éliminer; eDSorte qu’il 
doit rester une équation finale de plus que dans le cas cité, c’est- 
à-dire, sept équations finales au lieu de six. ^>r comme, soit que 
la quantité ► soit connue ou non, rien n’empêche de l’éliminer avec 
les deux autres A, g, il est dair qu’on aura aussi dans le cas pré- 
sent les mêmes équations qu’on a trouvées dans les articles ai et 22; 
et pour trouver la septième équation , il n’y aura qu’à éliminer A 
'dans les trois premières, ou g dans les trois dernières des neuf 
équations particulières de l’article ao, et substituer pour » sa va- 


37. Au reste, si dans la valeur de de on n’avait pas voulu sup- 
poser df et dg nuis , on aurait eu une expression de cette forme 

de— — fgtine A et B étant des fonctions de /, g, 

h , sine; alors les trois termes Ede+^df -f- gdg de l’équation 
générale, seraient devenus 

« 

pl 

- dh + ( EA +-A) df+ (EB + g) dg ; 

mais A et g étant deux quantités indéterminées, il est visible qu’on 
peut mettre ù leur plac^ — EA , g. — EB\ moyeunant quoi la 
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quantité dont il s’agit deviendra 

comme si / et g n’eussent point varie dans l’expression de de! 

Si plusieurs corps étaient joints ensemble par des verges élas- 
tiques, on trouverait de la même manière les équations nécessaires 
pour l’équilibre de ces corps, et en général notre méthode donnera 
toujours, avec la même facilité, les conditions de l’équilibre d’un 
système de corps liés entre eux d’une manière* quelconque, et animés 
de telles forces extérieures qu’on voudra. La marche du calcul est, 
comme l’on voit, toujours uniforme, ce qu’on doit regarder comme 
un des principaux avantages de cette méthode. 

a chapitre III. 

l)e l'équilibre d’un fil dont tous les points sont tirés par des forces 
quelconques , et qui est supposé flexible, ou inflexible, ou élastique , 
et en même temps extensible ou non. 

28. C’est ici le lieu d’employer la méthode que nous avons exposée 
dans le § Il de la section quatrième. 

Nous supposerons toujours, pour plus de simplicité, que toutes 
les forces extérieures qui agissent sur chaque point du fil soient ré- 
duites à trois, X, Y, Z , dirigées suivant les coordonnées rec- 
tangles .r, y, s de ce point. Ainsi en nommant rfm l’élément du 
fil, lequel est proportionnel à l'élément ds de la courbe, multiplié 
par l’épaisseur du ül, on aura pour la somme des moniens de toutes 
ces forces, relativement à la longueur totale du fil, cette formule 
intégrale (art. 12, section IV), # 

S(X/x + Tfy + Zfz)dm-, 

et comme la quantité Xdx -f- Ydy Zdz n’est qu’une trans- 
formée de P dp + Qdq + Rdr- f- etc. (art. 1 ), si les forces P , 

Q, 
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Q, R, etc. sont telles que cette quantité soit intégrable, en nommant 
n sou intégrale, on aura , comme dans l’article a5 de la section IV, 

xfix + rfiy zfiz = Su , 
et la somme des momens sera exprimée par SJïItfm. 

$ L 

De l’équilibre d’un fil flexible et inextensible. 

ag. Considérons d’abord le cas d'un fil parfaitement flexible et 
inextensible; l'élément ds de la courbe de ce fil étant exprimée 
par \/dx % dy' dz* , il faudra, par la condition de l’inextcn- 
sibilité, que ds soit une quantité invariable, et qu’ainsi l’on ait, 
par rapport à chaque élément du fil, cette équation de condition 
indéfinie efi/$=o. Multipliant donc fids par une quantité indétermi- 
née A, et prenant l’intégrale totale, on aura Skfids ; et si l’on n’a 
point d’autre équation de condition , on aura t’equation générait de 
l’équilibre , en égalant à zéro la somme des deux intégrales Sfiüdm, 
et Shfids. 

• 

Or ayant ds = ydx' + dy % -+- dz ' , on aura , en diflerentiaat 
suivant fi, 

r , dxld t dytdy 4. dzfdz 

‘ 3î ’ 

donc 

Sxfids = S ^ fidx -f- S% fidy + fidz-, 

changeant fid en dfi , et intégrant par parties pour faire disparaître 
le d avant fi, suivant les règles données dans l’article 1 5 de la sec- 
tion quatrième, on aura cos transformées, 

S^fidx— , ^fix , — ~~fix’ — Sd. k ~ x fix, 

s fi? % ^ x jy, 

S^fidz = ^.fiz'-^fiz’-Sd.^xfiz. 

JJéc. anal. Tonie I. iS 
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Ainsi l’équation générale de l’équilibre deviendra 


S ((xdm — d.^f) + (Y dm — d. J'y + (zdm—d. Sz ) 

’-M 


| k"dx‘ 


>"jy j, 


= Oi 


3o. On paiera d’abord à zéro (art. 16 , seet. citée), les cocffi- 
cicns de J\r, Jy, cfs sous le signe S, et l’on aura ces trois équa- 
tions particulières et indéfinies, 

Xdm — d. — =o, 

Frfm— d.^ =o, 

Zdm — d. ~-—o, 

d'où éliminant l’indéterminée A, il restera deux équations qui ser- 
viront à déterminer la courbe du fil. 

Cette élimination est très-facile, car on n’a qu’à intégrer les 
équations précédentes , *ce qui donnera celles-ci : 

= A 4- fXdm , 

$ = B +/Ydm, 
ij= C+fZda i, 

J, B, C étant les constantes arbitraires; ensuite on aura, en 
chassant A, 

rfy B 4- fYdm 

<tx A 4- J X dm 7 

dz C+fZd m 

dx A 4- J Xdm r 

équations qui s’accordent avec les formulcs^onnucs de la chaînette. 
Si on veut parvenir directement à des équations purement diiïé- 
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rentiellcs et sans signé /, on mettra les équations trouvées sous 
cette forme, 

Xdm-XJ.^ — Jxÿ^o, 
Ydm-Xd.&~dK% = o, 

Z dm — = * 


d'ou éliminant dA, on aura d’abord ces deux-ci : 

-Yrfv — Ydx , . /rfy , dx dx , rfy\ 

~^di din = x U d ' 27 “27 d '£) ’ 

A'rfi — Zrfx , . /dz , dx dx , rfs\ 

s — Jm==A U d -a7-Ts d -di} 


Ensuite si on multiplie les mêmes équations respectivement par 


de 

2 P 


dy 
dt » 


dz 

27’ 


on aura, à cause de 



, rf .y j 2y 
rf» "*■ rfi 27 


rfs - rfï 

27 


= ^ rf. ) = o, l’équation 


*fe±^±£*‘rf, n=< R i 

OS ' 

et il n’y aura plus qu’à substituer Successivement dans cette der- 
nière équation les ‘Valeurs de A tirées des deux précédentes. 


3i. Comme la quantité >Jds peut représenter le moment d’une 
Force A tendante à diminuer la longueur de l’élément du ( sect. IV, 
art. 6 ) , le terme SAJ'ds .de l’équation générale de l’équilibre du fil 
(art. 39 ), représentera la somme des momens de toutes ces forces 
A qu’on peut supposer agir sur tous les clémcns du fil; en effet, 
chaque élément résiste, par son inextensibilité, à l’action des 
forces extérieures, et on regarde communément cette résistnneo 
comme une force active qu’on nomme tension. Ainsi la quantité A 
exprimera la tension du fil. 


3a. A l’égard de la condition de l’inextensibiliié du fil , représen- 
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téc par l'invariabilité de chaque élément de la courbe t h, on ne 
peut pas l’introduire dans l’équation de la courbe, en remplace- 
ment de l’indéterminée A, comme dans le cas où le fil forme un 
polygone, parce que, par la nature du calcul différentiel, la valeur 
absolue des élémens de la courbe, et en général de tous les élémens 
infiniment p^its demeure indéterminée. Mais aussi, par la même 
raison, il n’est pas nécessaire qu’il y ait autant d’équations que de 
variables , et il suffit d’une équation de moins pour déterminer une 
ligne, soit à simple ou à double courbure. Ainsi la solution que nous 
venons de trouver par notre méthode, est complète à l’égard des équa- 
tions différentielles, et ne demande plus que des intégrations qui dé- 
pendent des expressions des forces X, Y, Z. 


53. Considérons maintenant les termes de l’équation générale de 
l'article 29, qui sont hors du signe S\ et supposons premièrement 
que le fil soit entièrement libre. Dans ce cas les variations J'y, JyV 
JV et J'y, Jy", S z qui répondent aux deux points extrêmes du fil, 
seront toutes indéterminées et arbitraires; par conséquent il faudra 
que chaque terme affecté de ces variations soit nul de lui-même. 
Donc il faudra que l’on ait A'=o et A*=o, c’est-à-dire que la 
valeur de A devra être nulle au commencement et à la fin du fil. 
On remplira cette condition par le moyen des constantes. Ainsi, 
comme les trois premières équations intégrales de l’article 5o donnent, 
poûr le premier point du fil où les quantités affectées de / deviennent 
nulles , 

" J "' A n r 

1 A 1 “3? > -jr- — C. , 


>'J. r' 
J/ : 


et pour le dernier point du fil où / se change en S, 


=A+SXdm , ^'=7? + SYdm , 


^f = C+Zdm r 


on aura dans le cas dont il s’agit, A — a, B = a, C=o, et 
SXdtti s= o , SYdm = o , SZdm=o. 
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Ces trois équations répondent, comme l’on voit, à celles de l’ar- 
ticle 1 a de la section présente. 

54. Supposons en second lieu que le fil soit attaché par un de 
scs bouts, ou par tous les deux; et si c’est le premier bout qui 
est fixe, les variations Jx', Jy, Jx' seront nullcs, et il suffira d’é- 
galer à zéro les coefficicns de J'x', Jy', Jz' , c’est-à-dire, de foire- 
à' = o. 

Par la même raison , lorsque le second bout sera fixe, il suffira 
de faire A' = o. Mais si les deux bouts étaient fixes à-la-fois, alors 
il n’y aurait aucune condition particulière à remplir, puisque les va- 
riations Jx, Jy, Jz', JV, Jy', Jz' seraient toutes nulles. 

55. Supposons en troisième lieu, que les extrémités du fil soient 
attachées à des lignes ou surfaces courbes, le long desquelles elles 
puissent glisser. librement; et soient, par exemple, dz=ddx'-\-b'dy, 
€lz'=adx'-\-b’dy' les équations dilTérentielles des surfaces auxquelles 
le premier et le dernier point du fil sont attachés. On aura pareil-- 
renient en changeant d en J, Jz'—aJx'-t-b'Jy', Jz'=a' Jx'-^-b'Jy'; 
on substituera donc ces valeurs dans les termes dont il s’agit, et on 
égalera ensuite à zéro les coefficicns de Jx', Jy, Jx', Jy'. 

En général on traitera la partie qui est hors du signe dans l’équa- 
tion générale de l’équilibre, comme si elle était seule, et qu’elle re- 
présentât l’équation de l’équilibre de deux corps séparés et placés 
aux extrémités du fil. 

.56. Supposons, par exemple, que le fil soit attaché par ses deux 
bouts aux extrémités d’un levier mobile autour d’un point fixe.- 
Soient a, b, c les trois coordonnées rectangles qui déterminent 
dans Fespace la position de ce point fixe, c’est-à-diro, du point d’ap- 
pui du levier, et soient de plus / la distance entre ce point d’appui 
et l’extrémité du levier à laquelle est attaché le premier bout du 
fil, g la distance .entre lamente point d’appui et l’autre extrémité du: 
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levier à laquelle est attaché le second bout du fil, /, la distance entre 
les deux extrémités du levier, et par couséqueut aussi entre les 
deux bouts du fil; il est clair que ces six quantités a, b , c, f, 
g , h sont données par la nature du problème, et il est visible en 
même temps que x', y, z étant les coordonnées pour le commen- 
cement de la courbe du fil, et x",y‘, s* les coordonnées pour 
la fin de la même courbe, on aura 

/ = y'{ « — *)» 4- (b y Y 4- (c =7ÿ , 
g — \/(« — *')* 4- (b —y Y + (c — z'Y , 
h = vV-*)* + (/-/)• 4- (='-=')*. 

Or ces quantités /, g, h étant invariables, on aura, en difTérentiant 
par J ces trois équations de condition déterminées, 

(« — x')Jx‘ ■+■ (b — ÿ)ty 4“ (c — z')Jz' = o, 

(« — v'JJ'.v* + (6 — H~ (c — z)Jz = o , 

(*W)(A'— JV) 4- ( /-y)(//-cTp') 4- (z’-z')(Jz’-Jz') = o ; 

lesquelles étant multipliées chacune par un coefficient indéterminé, 
devront être aussi ajoutées à l’équation générale do l’équilibre. 
Ainsi prenant a , fi, y pour les trois coeificiens dont il s’agit, et éga- 
lant à zéro les coefficiens des six variations «T*', J'y', Jz‘, Jx’, Jy', Jz", 
on aura autant d "équations particulières déterminées , qui seront 

a (ci — x') — y{x'—x') — ^ =o, 

a (& —ÿ) — > (y'—/) — °» 

fi {a — -O + y ( *■' — *0 4- = o, 

fi {b —y) 4- y {y— y) + = o, 

fi (e — -') 4- y ( z'— 2 *) 4- -jÿ- = O, 

et qui, par l'élimination de «, fi, y, se réduiront .à trois. 


f 
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Ces trois équations étant ensuite combinées avec les trois équa- 
tions de condition ci-dessus, serviront à déterminer la position des 
deux extrémités du fil. 

On voit par là comment il faudra s’y prendre dans d’autres cas 
semblables. 


37. Enfin , si outre les forces qui animent chaque point du fil , 
il y en avait de particulières appliquées aux deux extrémités du 
fil , et représentées par X, Y', Z' pour le premier bout du fil, 
et par X ", Y', Z’ pour le dernier bout, ces forces donneraient 
les momens 


xfx -+- r/y 4- z'JV 4- x'/x* 4- Y’jy 4- 


et il faudrait ajouter encore cette quantité au premier membre de 
l’équation générale de l’équilibre, c’est-à-dire, à la partie qui est 
hors du signe, laquelle deviendrait alors 


(x*4- ^1)/,'4 -(f'+î^1) jy+ ( Z * 4- 
4- (x' - ) JV 4 - ( r- iÿ ) //+ (Z' - 




et sur laquelle on opérerait dans les diflerens cas, comme on vient 
de le voir dans les articles précédons. 


58 . Supposons maintenant que le fil animé dans tous ses points 
par les mêmes forces X, Y, Z, et tire de plus dans ses deux ex- 
trémités par les forces X', Y', Z', X*, F', Z\ deive être couché 
sur une surface courbe donnée, dont l’équation soit dz—j>dx+</dy, 
et que l’on demande la figure et la position de ce fil sur la même 
surface pour qu’il soit en équilibre. 

Ce problème qui serait peut-être assez difficile à traiter par les 
principes ordinaires de la Mécanique , se résout très-facilement par 
notre méthode et par nos formules; en efièt, par l’équation de la 
surface donnée, on a, en changeant d en /, «fs ==/»/* 4- ÿ/y } ainsi 
il n’y aura qu’à substituer cette valeur de /* dans les termes sous 


< 
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le signe de l'équation générale de l'équilibre du fil (art. ag), et en- 
suite égaler séparément à zéro les quantités affectées de Sx et de 
Sy. On aura par ce moyen ces deux équations indéfinies, 

Xdm — -h p (zdax — = o, 

Ydm — ■+■ 1 (Zdm — = o , 

lesquelles serviront à déterminer la courbe du fil, étant combinées 
avec l’équation dz = pdx -4- qdy de la surface , et étant débar- 
rassées, par l'élimination, de l'indéterminée A. 


5g. De plus, comme on suppose le fil appliqué dans toute sa 
longueur à la même surface , on aura aussi pour ses deux points 
extrêmes, S z’ = p Sx -+- g Sy et S e* = p* S x" -f- g' Sy'. On fera donc 
encore ces substitutions dans les termes hors du signe de l’équa- 
tion générale , ou plutôt dans la formule donnée dans l’article ’bq , 
dans laquelle on a eu égard aux forces X, Y', etc.; on égalera en- 
suite séparément à zéro les quantités affectées de chacune des 
quatre variations restantes S x\ Sy', S x’, Sy’ ; l’on aura ces quatre 
nouvelles équations déterminées, 


— ST) 


X' — ~hp (Z' 

*+• =£+*■(*•+ T?) 

r+-ÿ-+q-(Z'+ï£-) 


= O, 


= o. 


auxquelles il faudra satisfaire par le moyen des constantes. 


4o. Mais au lieu de substituer, ainsi que nous venons de le faire, 
la valeur de Sz en Sx et Sy tirée de l’équation Sz—pSx — gSjz= o, 
on pourrait regarder cette même équation comme une nouvelle 
Aquation de condition indéterminée] il faudrait alors multiplier cette 

> équation 
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«quation par un autre coefficient indéterminé y , en prendre l’in- 
tégrale totale , et l’ajouter à l’équation générale de l’équilibre (art. 39). 
De cette manière la partie sous le signe deviendrait 

S [(x,ta -d.~-yp)lx + (Vdm - d. —yq) 

+ (Zdm-d.% + y)j ir], 

et Von aurait immédiatement ces trois équations indéfinies , 

Xdm — d. ^ — np = o , 

Frfm — — yq = o , 

Zdm — d.^ -f- y. —0, 

Â 

lesquelles par l’élimination de y. redonneront les mêmes équations 
déjà trouvées (art. 58). Mais ces dernières ont de plus l’avantage 
de faire connaître en même temps la pression que chaque élément 
du fil exerce sur la surface, d’après lu théorie donuée dans l’article 5 
de la section quatrième. 

En effet, il est facile de déduire de cctte,théoric que les termes 
y. (S z — pJ'x — qJy) provenans de l’équation de condition J'e — pSx 
— qJy ss o , peuvent représenter l'effet d’une . force égale à 
y- V y (i + p‘ -h q‘) , et appliquée à chaque élément dx du fil dans 
qne direction perpendiculaire à la surface qui a pour équation 
efz — pS'x — q&y =0, ou bien dz — pdx — qdy :r=o, c’est-à-dire 
à la surface même sur laquelle le fil est supposé couché. Cette 
surface, par sa résistance, produit la force yV~H-p'~hq‘, laquelle 
sera par conséquent égale et directement contraire à la pression 
exercée par le fil sur la meme surface (art. 7, scct. IV}. De sorte 

que la pression de chaque point du fil sera = y > ou 

bien en substituant les valeurs de y, yp, yq tirées des équations 
ci-dessus , 

Mêc. anal. Tome I, 
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j/jfi 

y/(x**-d.ï£y + ( d. ~j £ )’ + (Zdm -</.£)* 

' <u 

On appliquera ensuite les mêmes raisonnemens à la partie de 
l’équation générale qui est hors du signe S, et l'on en tirera des 
conclusions analogues. 

4i. Si le fil couché sur la surface donnée n’était tendu que par 
des forces appliquées à ses extrémités, on aurait X=o, F=o, 
Z=o, et par conséquent dh—o (art. 5o); donc à une cons- 
tante; ain^i la tension du fil serait partout la même (art. 3i), ce qui 
s’accorde avec ce qu’on sait d’ailleurs. Dans ce cas, la formule 
générale de l’équilibre du fil se induirait à 

AjS Jc/s + — pfx — qJÿ) = o, 

dont le premier tenue est la même chose que fJ'.Sds ou xSs. 
Ainsi cette équation exprime que la longueur de la courbe formée 
par le fil sur la surface représentée par l'équation dz — pdx — qdy— o 
doit être un maximum ou un minimum y et la pression exercée 
par le fil sur chaque point de cette surface, sera alors 

( d - d £)+(*-1u)' + ( d -ïn) 

ds 

Or on sait que cs P r i me l’angle 

de contingence de la courbe , lequel est égal à — , en nommant p 

le rayon osculateur. Ainsi la pression sera = - , et par consé- 
quent en jraison inverse du rayon osculateur. 
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$ II. 

‘ * • . r . 

De l'équilibre d’un fil, ou d’une surface flexible et en même tempe 
extensible et contractible. 

4 a. Jusqu'ici nous avons supposé que le ffl était inextensible; 
regardons-le maintenant comme un ressort capable d’extension et 
de contraction; et soit JF la force avec laquelle chaque élément de 
de la courbe du (il tend à se contracter, on aura, comme dans l’ar- 
ticle 18' (en mettant ds à la place de f, et en changeant d en J), 
Ffds pour le moment de cette force, et SFfds pour la somme 
des momens de toutes les forces de contraction qui agissent sur 
toute la longueur du fil. On ajoutera donc cette intégrale SFSds 
à l’intégrale 8 (Xfx+ YJy -f- Z£z)dm qui exprime la somme des 
momens de toutes les forces extérieures qui agissent sur le*fil (art. a8), 
et égalant le tout à zéro, on aura l’équation générale de l’équilibra 
du fil à ressort. 

Or il est visible que cette équ|tion sera de la même forme que 
celle de l’article 89 pour le cas d’un fil inextensible, et qu’en y 
changeant /* en A, les deux équations deviendront identiques. 
On aura donc,daus le cas présent, les mêmes équations particu- 
lières pour l’équilibre du fil qu’on a trouvées dans l’article 5 o, 
en mettant seulement dans celles-ci JF à la place de X ; et si on 
élimine la quantité F, comme on a éliminé la quantité X, on aura 
pour la courbe formée par un fil extensible, deux équations qui 
seront identiquement les mêmes que celles qui ont lieu pour un fil 
inextensible. 

43 . A l’égard de la quantité F qui représente l’élasticité ou la 
force de contraction de chaque élément ds , il est naturel de l’ex- 
primer par une fonction de l’extension que cet élément subit par 
l’action des forces X, Y, Z. Ainsi, en supposant que de soit la 
longueur primitive de ds, on pourra regarder /'comme une fonction 
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donnée de ^ ; mais comme par la nature du calcul différentiel la 

valeur absolue des élémens da demeure indéterminée, la valeur de F 
sera aussi indéterminée, et ne pourra être connue que par le 
moyen d’une des trois équations de l’équilibre du fil. Ainsi quoique 
dans le cas présent notre analyse paraisse donner une équation de 
trop, elle ne donne néanmoins que les équations nécessaires pour 
déterminer la courbe du fil et la résistance de chacun de ses élémens. 

Puisque la quantité X de la solution de l’article 5o répond exac- 
tement à la quantité F qui exprime la force réelle avec laquelle ' 
chaque élément du fil est tendu par l’action des forces antérieures, 
jl s’ensuit qu’on peut aussi regarder cette quantité X comme repré- 
sentant la tension du fil inextensible. C’est ce que nous ayons déjà 
trouvé « priori dans l’article 3 t. 

44. Appliquons les mêmes principes à la détermination de l’équi- 
libre d’une suriàcc dont tous les élémens dm soient extensibles et 
contractées. L’élément d’une surface dont les coordonnées sont x, 
y, z, et où l’on regarde r comme fonction de x, y, est exprimé 

par la formule 

dxdy [/i 4- (£)’+ (|)‘. 

Ainsi en appelant F la force d’élasticité avec laquelle cet élément 
tend à se contracter, la somme des momens de toutes ces forces 
sera exprimée par l’intcgrale double, 

qui, étant ajoutée à l’intégrale double 

SS{Xix + Y J'y 4- ZJi)dm, 

où dm est l’élément de la surface, donnera la somme des momens 
de toutes les forces , laquelle doit être nulle dans l’équilibre. 

En Lisant, comme dans l’article 3i de la section IV, 

Ty = s ‘ et V / i"4-^4-< = u t 
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on aura dm = Udxdy, et 

du _ d du z, 

dd u ’ Tn^ ü » 

donc (art. 33, 54, sect. IV), 



s. KM,= (tv+ v(£ + ffl) a,, y . 

Substituant ccs valeurs dans l’intégrale double SSrJ'. Udx<fy , et fai- 
sant disparaître par des intégrations par parties les di/Iércnccs 
partielles dés variations marquées par , on aura 


s(uJy iu) Fdx+S (ufx 4- t Su) F<ly 

55 (("2F — Ttr) J ' x + (~dy- — Jy — ü) , 

d.~ rf.Çi 

**** ^ <= ~dx ^ rfy ’ <?U~ fs — z'J'x — z,Sy (art. cités). 

Les intégrales simples relatives à * et i y se rapportent aux 
limites et disparaissent d’eUes-mémcs, dans le cas oit l’on suppose 
que les bords de la surface sont fixes , parce qu’alors les variations 

J'v, <J>, «fs sont uullcs dans tous les points du contour de la 
surface. 

Les termes sous le double signe SS étant ajoutés à ceux de l'mlé- 
■gralc double SS(Xfx+ YSy -f- Zé z ) Udxdy, on égalera séparé- 
ment a zéro les coefficiens des variations J'x, Jy, Jz, et lou aura les 
irais équations 


irrf t FSU J, t;F 

xu+ -zr-nr + r < 


ru ■+■ 
zu — 


FdU d. VF 
dy dy 

r — o. 


+ Fz. = 


Les deux premières donîteront la valeur de la force /-qu’il faudra 
substituer dans l’expression de F de la troisième , de sorte qu’on 


\ 
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n’aura, en dernière analyse, qu’une seule équation à différences par- 
tielles pour déterminer la surface d’équilibre. 

En effet , quoique la force F doive être supposée une fonction 
connue de l’élément rfm de la surface dans son état de contraction 
ou d’extension , elle n’en demeure pas moins indéterminée , parce 
que la grandeur absolue des élémens de la surface ne peut entrer 
dans le calcul ; de sorte que la valeur de F ne peut être déterminée 
que par les conditions mêmes de l’équilibre; c’est ici un cas sem- 
blable à celui de l’article 43. 


s o. 


45. Pour éliminer la quantité F, on substituera dans les deux 
premières équations la valeur de V tirée de la dernière , elles 
deviendront 

Soit , comme dans l’article 28 , 

Xdx -f- Ydy rf- Zdz = dTl ; 
on aura, puisque 2 est censée fonction de x, y, 

et les deux équations deviendront , en divisant par U, 

dn dr rfn JF 

Sx dx ’ Jy Jy ’ 

lesquelles donnent simplement celle-ci, dU—dF, d’où IT = 
résultat conforme à celui de l’art. 56, sect. IV. Ensuite la troisième 
équation donnera , en regardant ri comme fonction de x ,y , z , 


dx, 
dy * 




, Fd 
d ~v 
dx 




dy 


ce sera l’équation de la surface. 

Si la surface différait très-peu d’un plan , ensorte que l’ordon- 
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née * fiVt très-petite ; alors en négligeant les quantités très-petites 
du second ordre , on aurait 17= 1 ; donc Fssïl-^a, a étant une 
constante , et l'équation de la surface serait 

dn d -V+ a ') d £ d -C n +°)$ _ 

di 3x dy 

En supposant qu’il n’y ait d’autres forces que la gravité g qui agisse 
suivant l’ordonnée z pour l’augmenter, on aura n= — gz\ par con- 
séquent, en négligeant toujours les secondes dimensions de*, 



équation intégrable en général, mais avec des fonctions imaginaire* 
qui rendent cette solution peu susceptible d’application. 

§• HT. 

De l’équilibre d’un fil ou lame élastique. 

46. Reprenons le cas d’un fil inextensible, mais au lieu de le 
supposer en même temps parfaitement flexible, comme on l’a fait 
jusqu ici, supposons-le élastique, ensorle qu’il y ait dans chaque 
point une force que j'appellerai E, qui s’oppose à l’inflexion du fil, 
et qui tende par conséquent à diminuer l’angle de contingence. 
Nommant cet angle e, on aura , comme dans l’article a 6 (en chan- 
geant seulement d en <f), ESe pour le moment de chaque force E\ 
donc SESe sera la somme des momens de toutes les forces d’élas- 
ticité qui agissent dans toute la longueur du fil, laquelle devra donc 
être ajoutée au premier membre de l’équation générale de l’équi- 
libre dans le cas d’un fil inextensible et parfaitement flexible (art. aq). 

Toute la difficulté consiste à ramener l’intégrale SE Se a la 
forme convenable ; pour cela il faut commencer par chercher 
la valeur de e ; or nous avons trouvé plus haut ( art. 26 ) , 

— cose s=-- + C ~ h , d’où l’on tire 
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Pour appliquer cette formule au cas présent, il suffît de remar- 
quer que les coordonnées x, y, e, x“, y', z', x“, y *, z m , par les- 
quelles nous avons exprimé les quantités f, g, h (art. îa et ao), 
deviennent ici x,y, c; x-\-dx, y-\-dy, z-j-dz; x -f- adx H- cPx , 
y -|- zdy -f- d'y , z-4-idz+(Pz-, ensorte qu’on aura f'=dx'+dy • 
~\-dz'~ ds', g' = {dx~{-d'x)' -f- (dy + d'y)' -f- (cfa-f-c/’z)’ = dx' 
•4- rfy-* -f- dz' -f- ü(dxd'x -1- dyd'y •+• dzd'z) -f- dx' -f- d'y' -f- d'z' 
as rfs*-t-acbrf*5-}-f/*jr , -f-<f* - y*-f-d*z*, /;*:=( *-f- ( 2 dy-^-d'y) * 
-f- (a dz -4- d'z) 1 — ‘id.i'-î-idsd's -f- d'x' -f -d'y'-)- d'z'-, donc f'-j-g* 

— **=— atfe*— adwfa; et -tf'g' — (f'-hg 1 — A*)* = 4*4-8<feWjr 
4- 4c&*(d*jf*+£Fy*-+-d***) — 4 (ds'-\-dsds)' = ‘tds'{d'x'-4~d‘y'-\-d'z' 

— d'.ï'). Donc enfin on aura, en négligeant les infiniment petits 
du troisième ordre, 


sin e' 


d'x’ 4- dy +d't' — i Jv 
iU' 


Comme cette valeur de sine* est infiniment petite du second ordre, 
il s’ensuit que sin e, et par conséquent aussi l’angle e sera infini- 
ment petit du premier ordre; de sorte qu’on aura 

_ \/ d‘x’ -f- d'y’ 4- d’z’ — d’s' ^ 

■ dl ; + 


c’est l’expression de l’angle de contingence dans une conrbe quel- 
conque à double courbure et qui revicut à celle de l’art. 4i. 


47 . On différentiera maintenant suivant «f , pour avoir la valeur 
de «Te , et comme par la condition de l’incxtensibilité du fil on a 
déjà J'ds = 0 (art. 39 ), et par conséquent aussi dJ'ds =z J'd's — o, 
ou pourra traiter dans la différentiation dont il s’agit, ds et d'à 
comme constantes, ainsi l’on aura 

JS d’xtd’x 4 - d'yfdy 4- d'ztd’z _ 

ds y d'x 1 -f d'y’-i-d’z’— ds' ’ 

substituant dans SEJ'e, et faisant, pour abréger, 

T - E 

ds y df y -f- d'y' -f- d'z'-~ ds’ ’ 

on 
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on aura 

SEie ='S/(P*JVP* ■+■ Sld'yid'y 4 Sld'zJ'd'z. 

Ces expressions étant traitées suivant les règles données dans 
l’article 1 5 de la section quatrième , en y changeant d’abord J'd 
en dJ' , et intégrant ensuite par parties pour faire disparaître le d 
avant <f, on aura les transformées suivantes : 

SIcTxSd'x = rcPxdSx’ — d. — rd'xdJ'x' 

+ d. (rd'x')J'x' 4- Scf . (Id'xWx , 

SId'ytf'd'y— l’d'y’dJy' — d . (I’il'y’^y' — Td'y'dJy 
+ d.{rd'#)fÿ + Sd‘.(Iïy)J'y , 
siæzf&z = ræz'dàz’ — rf.(/W)A'- ræz’dte 

+d. (I'd'z')J' z + Sæ . (Wi)J'r. 

On ajoutera donc ces différens termes à ceux qui forment le pre- 
mier membre de l'équation générale de l'équilibre de l’article ag, et 
l’on aura l'équation de l’équilibre d’un ûl inextensible et élastique. 

48. Égalant d’abord à xcro les coefficiens des variations JV, jy» 
d'à qui se trouvent sous le signe S , on aura ces trois équations 
indéfinies 

Xdm — d.~ + æ.ild'x) = o, 

rdm — d. ^ 4- d'-iTcTy) s= o , 

Z dm — d.^ + d‘.(rd‘z) = o, 

d’où il faudra éliminer l’indétcnninée X, ce qui les réduira à deux, 
qui suffiront pour déterminer la courbe du fil. 

Une première intégration donne 

. - d.(l*x) = A + fXdca , 

iÿ - d.ÇTdy) =z B+fYdm, • 

^ — d.(iæz) = C+fZdm, 

Mèc. anal. Tome I. ao 
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A, B, C étant des constantes arbitraires, et l’élimination de A 
donnera 

dxd.(Iifjr) — dyd.(Id'x) = (A+fXdm)dy — (B -hfYdm)dx, 
dxd.(Id't) — dzd.(ïd'x) = (A +fXdn\)dz — (C +fZdm)dx, 
dyd. (Id'z) — dzd.(rd'y) = (/? -J- fYdm)dz — (C+fZdm)dy T 

dont la dernière est déjà contenue dans les deux autres. 

Ces équations sont de nouveau intégrables, et l’on aura 

I(dxd’y — dyd'x ) = F~\~J\A -f- fXdm)dy — f[B -f- fYdm)dx , 
/(dxd'z — dzd'x) = G +RA +fXdm)dz — J{C +fZdm)dx , 
I(dy<Vz — dzd’y) =H+‘/[B+fYJk)dz —RC -\-fZdm)dy, 

F, G, //étant de nouvelles constantes. 

Or nous avons supposé plus haut ( article 47 ) , 

£ 

/= - — ; le carré du dénominateur de celte 

di yd’x’+dy +d‘i'— d‘S 

quantité est <&*(<*■*• +dÿ' •+• d’à*) — da'd's’ = (dx‘+efy‘+A‘) 
((Ar*+ d'y' -+- d’à') — (dxd' -f- dyd'y + dzcfz)' = ( dxd'y — dyd'x)’ 
■+- ( dxd'z — (dyd'x — dzd'y)'. Donc si ou ajoute ensemble» 

les carrés des trois équations précédentes, on aura celle-ci, sans 
différentielles , 

E' = (F + RA -(- fXdm)dy — RB + /Ydm)dx)’, 

-f- (G + RA + fXdm)dz —J\C +fZdm)d*y, 

+ (H + RB + fYdm)dz — RC -f- fZdm)dy)', 

et si on divise ensemble deux des mè*es équations , on aura celle-ci 
où l’élasticité n’entre pas, 

dxd'z — dzd'x G -f- f( A 4- fXdm)dz — RCF fZdw )d.c 

dxd'y — dyd'x F -f- j\A -f- J'Xdtn)dy — J{ll J'ïdm)dx' 

Ces deux équations sont ce qu’il y a de plus simple pour déter- 
miner la courbe élastique, en ayant égard à la double courbure. 

4g. On suppose communément que la force élastique qui s'op- 
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pose à l’iuflexion est en raison inverse du rayon osculaleur. Ainsi 

en nommant p ce rayon, ou aura E — — , K étant un coefficient 
constant. 

Mais ‘on sait que p — ~ ; donc fi = , ainsi la quantité J , 

que nous avons supposée = ( :) rt. 47 ) , deviendra , et par 

conséquent constante, eu supposant, ce qui est permis, ds cons- 
tante. Ainsi les trois premières équations (art. 48) seront 

xdx , K&x 


Xdm 


d. 


ai 


Ydm 




ds 


d? — > 

KdW 

-2T = °’ 


_ , . \rh Kd'z 

Zdm — d^ + -3— _ o. 

Si on ajoute ensemble ces trois équations après avoir multiplié 
la première par ^ , la seconde par ^ , et la troisième par ^ , on 
aura , à cause de 


dx 

n 




l’équation 

(Xd, + TJ, + Z*:) $ + K **£+*$> + *£î = æ . 

Soit r l’épaisseur du fil, on aura dm = Tds, et l’équation pré- 
cédente étant intégrée, en supposant d » constant, donnera 
X = JT ( Xdx -f- Ydy -f Zdz) 

| j. ^ dxrPj>+dpPy-\-dzd s d’x'+dy'-^-il'z’^ 

Celte valeur de X exprime la tension de la lame élastique ; c’est- 
à-dire la résistance avec laquelle elle s’oppose à la force qui tend 
à l’alonger, comme dans l’article 5i. 


5o. Le cas le. plus simple et le plus ordinaire est celui dans 
lequel les forces X, Y, Z, qu’on suppose agir sur tous les points 
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de la lame élastique, sont nullcs, et que la courbure de la lame 
vient uniquement des forces appliquées à scs deux extrémités. Dans 
ce cas, les équations intégrales de l’article 48 donnent, en met- 

, A ♦* 

taut pour I sa valeur ^ , 


K =F+Ay _ BXf 

K =G+Bz — Cx, 

K dy^-d^y _ //+ Bz-Cy, 

mais l’intégration ultérieure de celles-ci est peut-etre impossible 
en général. 

Lorsque la courbure de la lame est toute dans un même plan , 
en prenant pour ce plan celui des x ety , et faisant rfp=t£ssinp, 
dx—theostp, la première équation, qui est alors la seule néces- 
saire, devient 

ÿ = /’+ A f s\apds — 5/cos pds , 

uJ * 

laquelle , étant dilïcrentiée , donne 

^ = A simp — B cos <p ; 
multipliant par dp et intégrant derechef, 


d’où l’on tire 
et de là 


= Acos P+ B sin<p -f- D, 
<î$ _____ 

V/aZ) 4- a A cos if 4- zB sin 9 7 

cosf 

y/nD-t- aA coiç 7 


a di 

ds = 

dx c= 


< îf 


et comme on a par la première équation F -\-Ay >. — Bx — on 


aura ' 

•y = — C ^~ - — - y/ aA> ~\-iA cos p-p-iB sin P- 
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Ainsi tout sc réduit à intégrer les valeurs de ds et dx-, mais ces 
intégrations dépendent de la rectification des sections coniques. 
Jusqu’à présent il ne'paraît pas qu’on ait été plus loin dans la so- 
lution générale du problème de la courbe élastique. 

5i. Considérons maintenant les termes de l'équation générale qui 
sont hors du signe S-, ces termes sont 

Çÿ- — + r<?xdSx' 

4- - d.{i\iy))jy + i-æ/dJ/ 

+ + ræ-'dSz' 

— jgr— d.(l'd‘x')^J'x' — I’d'x'dJx' 

— (rir ~ d-V'dy’fyy - rdy'dJy 

— (-Jr d.(rd‘z Ÿyz — I’d'z'dJx.-, 

et il faudra les faire disparaître indépendamment des valeurs de 
J x ’, Jy', etc: 

Donc, i*, si le fil est entièrement libre, il faudra que les cocffi- 
ciens des douze quantités Jx', Jy, J dJ x’, dJy’, dJz‘, Jx', J'y, 
Jz', dJx’, dJy', dJz soient chacun nul en particulier. 

Or d'après les premières équations intégrales de l’article 48, on 
voit qu’en faisant commcnqer les intégrations au premier point du 
fil, les coelHciens de Jx', Jy, Jz’ sont égaux à A, B, C, et ceux 
de Jx’; Jy’, Jz' deviennent A+SXdm, B+SY'dm , C+SZdm. 
Ainsi il faudra que l’on ait, dans le cas dont il s’agit JF 0 ’ B==0 ’ 
C— o, et SXdm=o , 5F<fm = o, SZtfm=o. 

Ensuite il faudra que l’ou ait aussi J'cTx’=o , l'd'y’—o , 
I‘d‘z"=o, et J'd'x —o, ræy'—o , l'd'z =o, pour faire dispa- 
raître les ternies aflèctés de dJ x", dJy’, etc. j et il est clair que 
les secondes équations intégrales du meme article donneront 
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F=o, G — o, // = o; et S{/Xdm.dy — • fYdm.dx) —o, 
S(/Xdm . dz — fZdm.dx) =o, S{fYdn\.dz — fZdm.dy) = o. 

a*. Si la première extrémité du fil est fixe, alors JV=o, c{y'=o, 
JV=o; par conséquent A, B, C ne seront pas nuis; mais la con- 
dition que les coelficicns de <f.r', J'y", A' soient nuis, donnera 
A— — SXdm, B— — SYdm , C= — SZdm; et si la position de 
la tangente à celte extrémité était donnée aussi , on aurait de pins f 
dA'= o, d$ÿ= o, dA'=o, par conséquent F, G, II ne seraient 
pas nuis, mais la nullité des coefficiens de dJ'x', dJ'y', dS'z” donne- 
roit F—S{{ B~bfYdm)dx — (A+fXdm)dy ) , G—S({C+fZdm)dx 
— ( A +fXdm)dz ) , 11= S{{C+fZdm)dy — ( B -\-fYdm)dz). 

On raisonnera de la même manière par rapport à l’état de la seconde 
extrémité du fil. 

5*. Enfin, si outre les forces qui agissent sur tous les points du fil, 
il y en avait de particulières X', Y', Z', X‘, F*, Z’, appliquées à 
l’une et à l’autre extrémité, .il n’y aurait qu'à ajouter aux termes 
ci-dessus les suivons : 

X'J'x + Y'jy 4- Z' A' -h X’A' 4- Y’jy 4- Z’ A’, 

et s’il y avait de plus d’autres conditions relatives à l’état de ces 
extrémités , on opérerait toujours de la même façon et d’après les 
mêmes principes. 

5a. Si on voulait que le fil fût doublement élastique, tant à l’égard 
de l’extensibilité qu’à l’égard delà flexibilité, alors on aurait dans 
l’équation générale de l’équilibre, à la place du terme SÀdSs, celui-ci 
SFdA, c’est-à-dire, simplement Fh la place de A, en nommant F 
la force d’cMsticité qui 'résiste à l’extension du fil (art. 4»). Mais il 
faudrait, de plus, dans ce cas, regarder du comme variable dans 
l’expression de «Te ; par conséquent il faudrait ajouter à la valeur 
de «fe de l’article 47 , ces deux termes, 

elds d'sld's 

ds edi' 


è 
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On aurait donc à ajouter à la valeur de SEie du même article les 
termes ■— S ^ ids — S^^-i de. Le dernier se réduit d'abord à 


£W 


dis 




■Sd™pds-, 


~7w“' , °- r Vdï i 
donc il faudra ajouter à la valeur de SEie les ternies 

- Ï + s(d.ï£ f j U. 


Le dernier terme de cette expression étant auuloguc au terme 
SFids, sera susceptible de réductions semblables; à l’égard des 
deux autres, il n’y aura qu’à y substituer pour dis sa valeur 

rj; + duii't , cu marquant toutes les lettres d’un trait 

ou de deux. 

De là il est facile de conclure qu’on aura pour la solution du cas 
présent, les mêmes formules Tjue dans le cas où le fil élastique est 

supposé inextensible, en y mettant seulement F+d.^J — à la 


place de A, et ajoutant aux tenues hors du signe S les deux 


J ïW , E’d's‘ . , 

termes dàa ^57 ~"° s • 


717 * 


Comme dans l’équation de la courbe la quantité A doit être éli- 
minée , il s’ensuit que l’équation’de la lame élastique sera la même, 
soit qu’on la suppose extensible ou non. Mais la tension du fil qui 
est exprimée par A ou par F , lorsque le fil n’est pas élastique (art. 43), 

sera augmentée, par l’élasticité E, de la quantité d.~^~ — — , à cause 

' j f 

de e = — (art. 4g). 

f $ IV. 


De l’équilibre d’un fil roide et de figure donnée. 

53. Venons enfin au cas d’un fil inextensible et inflexible; on aura 
ici pour la somme des momens des forces la même formule inté- 
grale que dans le cas de L’art, a 8 , c’est-à-dire, S[Xix-\-Yiy+Ziz)dm ; 
ensuite la condition de l’inextensibilité du fil donnera, comme dans le 
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même article, Sds — o ; et celle de l’inflexibilité donnera JV = o, 
puisque l’angle de contingence doit être invariable; mais ces deux 
conditions ne suffisent pas encore dans le cas où la courbe est à 
double courbure , comme on va le voir. 

Pour traiter la question de la manière la plus simple et la plus di- 
recte, je remarque que tout consiste à faire ensorte que les diflérens 
points de la courbe du fil conservent toujours entre eux les mêmes 
distances : or en considérant plusieurs points successifs, dont les 
coordonnées soient x, y, z , a-f-rfv, y-\-dy, z-\-dz, x-^-zdx-i-d'x , 
y+idy+tty, r+acfc-f-cPz , etc.; il est clair que les carrés des dis- 
tances entre le premier de ces points et les suivans seront exprimés 
parles quantités dx' -f- dy‘ -f- dz ' , {idx -f- rf’.r)’ -f- (a<7y -f- d'y)' 
+ ( a dz -f - d*z )* , ( ’bdx -f- ’bcPx -f- cPx )*•+*( 3 dy -j- luTy + <Py )* 
-f- ( 3 dz -f- 5 cPz -f- cPz)', etc. 

Supposons, pour abréger, 

<£v* -f- dy‘ -f- dz * = * , 
r/y’-j- d'z'— /3, 
ePx‘-+- cPy'-i- dV= y, 
etc.; 

les quantités précédentes étant développées, deviendront 

# , • 

4* «f- a du + /3 , 

9 * ■+■ gd* 4 - -f- 3(<P« — a/3) -f- 3<//3 + y , 

etc. 

Il faudra donc que les variations de ces quantités soient nulle? 
dans toute l’étendue de la courbe , ce qui donnera ces équations 
indéfinies, 

<fa = o, 

4<f* ■+• a S'diz -f- cf/3 o, 

gela -f- g<fy«-f- 3<f/3 -f- ’àJ'd'u -f- 3JV/3 -j - — o, 

etc. j 

mais 
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mais Sa. étant = o, on a aussi <lSa.—Sda.— o; donc S(3 = o; de 
là on aura déplus d'Sa = S d'à. — o , dSfi = <f<//3=o; donc <fs,=o; 
et ainsi de suite. De sorte que les équations de condition pour l’incx- 
tcnsibilité et l’inflexibilité du fil seront Sa—o, Sfi—o, S} —o, etc., 
c’est-à-dire, en diflérenliant et changeant Sd en dS, 

" dxdSx -f- dydSy 4" dzdSz — o, 

0‘xd‘Sx -f- d'yd'Sy + d'zd'Sz — o , 
tPxcPSx -4- tPytPSy -f- cFxipSz — O, 
etc. 

Il est clair qu’il suffit de trois de ces équations pour déterminer 
les trois variations Sx, Sy, Sz-, d’où l’on peut d’abord conclure que 
des qu’on aura satisfait aux trois premières, toutes les autres qu’on 
pourrait trouver à l’infini, auront lieu d’elles-mcines ; c’est aussi de 
quoi on peut se convaincre par le calcul, même comme on le verra 
plus bas (art. 60 ). 

54. On aura donc par notre méthode cette équation générale de 
l’équilibre, 

o = S(XSx-j- YSy 4 - ZSz^dnx 4" SA(dxdSx 4j dydSy -f- dzdSz) 
-\-S/J.(d‘xd‘Sx-\-d'yd‘Sy-\-d'zd'Sz)-\-Sii{iPxtPSx-^-d > yfl?Sy-\-iI'z<fSz ) , 

laquelle, par les transformations enseignées, se réduira à la forme 
suivante : 

p = S(Xdm — rf.(Aciï) -f- (P . (fzPx) — <P .{t(Px))Sx 
4- S{Ydm~d.{My) 4- <p.(ji. : py) — d? .{,<Py))Sy 
4- S(Zdm — ■ d.(\dz) 4~ ‘P ■ \H P z ) — (P.(rcTz))Sz 
4- ( AVà* —d.(n’d'x') 4- d*.(»W))A* 

4“ ( /* iPx' — d.(*'iPx'))dSx' 4" f’tPx’tPSx’ 

4- ( av/ - d.(APy') '4- æ.yæy))sy 
4 - (/</*/ -d.(S<Py‘))dSy' 4- 'cP/à-Sy. 

4- (A Ve* —d.ffSd'z’) 4- rf*.(»W)>fz* 

4 - (fz'd'z’ — d.(ScPz'))dSz 4- 
Mèc. anal. Totrm I. 3 1 
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— ( y'dx’ —d.( f ï,i‘x') 4- d*.(»W))jy *■ 

— ( — d.(/<py ))<Efy — »Wtpjy 

— (X'rf/ — d.(u , dy') + d*.(/dV'))jy 

— (^'d*/-rf.(/dy)>/«r/ - 

— ( Vêt' + d*.(/d»*'))<V 

— (/</•* — d.(:W)yjy — /dVd*A'. 


55. Egalant d’abôrd à zéro les coefRciens de Jx, Jÿ, <f* sous 
le signe 5, on aura ces trois équations indéfinies, 

XJm — d.(xdr) + — tP.^rf 3 *) = o, 

Fdm — d.(Xdy) -f; eP.fjtdy) — iP.(vd?y) = o, 

Fdin — d.(Xrfz) + d‘.(/Ad‘z) — cP.fvd^z) = o, 

lesquelles renfermant trois variables indéterminées X, jtt, >>, ne 
serviront qu’à déterminer ces trois quantités; ensorte qu’il n’y aura 
aucune équation indéfinie entre les diiïérentes forces X, F, 7. qu’on 
suppose appliquées à tous les points de la verge; et les conditions 
de l’équilibre dépendront uniquement des- termes qui sont hors du 
signe S. Mais comme ces termes contiennent les inconnues X, fi, r, 
il faudra commencer par déterminer ces inconnues. 

Pour cela il faut intégrer les équations précédentes , ce qui est 
facile , cl l’on aura ces t rois-ci : 

fXdm — Xc/.r 4- d.^/xd'x) — c/*.(rd 5 .v) = A, 
fYrfm — hdy 4- d.(fidy) — d'.(nPy) — B, . 
fZdm — Xt?s 4“ d.(fxd'z) — d' .{nPz) = C, 

A , B, C étant trois constantes arbitraires. 

Ces équations donnent, par l’élimination de X, ces trois aulrcs-ci r 

dy/Xdm — dx/Ydm 4 -dyd.(nd'x) — dxd.(lid'y) 

— dytP . (rd*x) 4" dx<P . ( ttPy ) — Ady — Bdx, 
dz/Xda\ — - dxf. Z dm. 4* dzd. (ad**) — dxd . (fttPz) 

— • dzd ' . (*d*x) 4" dard* . (i dPz) = A dz — Cdx , 


J 
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dz/YJm — dyfZdm+ dzd.(/ufy) — dyd. (/upz) 

— dzd . (nPy + dycP . {fcPz) = Bdz — Cdy, 

lesquelles sont aussi intégrables, et dont les intégrales sont 

y/Xdm — x/Fdm —f{Xy — Fx)rfm 
-f- u(dyd'x — dxcPy) — dyd. (nPx) -f -dxd. 

-f- r(c PydPx — d'xtPy) = Ay—Bx -f- F, 

* z/Xdin — xfZdva — J\Xz — Zx)dm 
-f-* ^(dzcPx — dxd'z) — dzd.(vcPx) -+- dxd. (i (Pz) 

•+- r(d‘zd , x — cPxiPz) = A z — Cx -f- G , 
xfYdm — yfZdm Zy)dm 

-)- fxdzcpy — rtyfPs) dsd .(r<Py)-+- dyd.(t<Pz) 

•+■ — cPydPz) = B: — CJ. + H, 

F, G, H étant de nouvelles constantes arbitraires. 

Ces trois dernières équations serviront à déterminer les trois 
quantités n, v et d» ; et les trois premières équations intégrales don- 
neront les valeurs de X, du, dV Ainsi on aura toutes les incon- 
nues qui entrent dans, les termes qui sont hors du signe S ; il 
suflira pour cela de marquer dans les six équations qu’on vient 
de trouver, toutes le§ lettres d’un trait, ou de deux, à l’excep- 
tion des constantes arbitraires, de supposer milles dans le pre- 
mier cas les quantités affectées du signe f, lesquelles sont censées 
commencer au premier point du fil, et de changer dans le second cas, 
/ en S dans les mêmes quantités, pour les rapporter au demi» 
point du fil. 

56. Cela posé, voyons maintenant les conditions qui peuvent ré- 
sulter de l’auéautissement des termes hors du signe S dans l’équa- 
tion générale de l’équilibre (art. 54). 

Et d’abord si on suppose la verge entièrement libre, les varia* 
lions Jlé, Jy', JV, dJ'x", dS'y, rfJV, d*JV, i PJj ', d'S’z', et A', J'y’, 
dV, dJ'x', etc. , seront toutes indéterminées; par conséquent il fau- 
dra égaler à zéro chacun de leurs coCfficiens; et il est visible qu’il 
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faudra pour cela que les quantités A', p', » r , dp', du', dV, ainsi qu« 

A’, p', i', dp’, df, d 1 »' soient nulles. 

Donc les trois premières équations intégrales de l'article précé- 
dent, étant rapportées au premier et au dernier point du fil, don- 
neront ces six conditions , 

o — A, o—B, o=C, SXdrn— A , SYdm=B , SZdm — C. 

Et les trois dernières intégrales donneront de même les si.^ suivantes ; 

o = Ay'—Bx'+F, 
o = As! — Cx ■+■ G, 
o — Bd—cy + ii,' 

ysXdm — x’STdi n — S(Xy — Yx)dm = Ay — Bx + F, 
z’SXdm — x'SZdm — S(Xz — Zx)dm = Az — Cx’ + G, 
t’SYdm — y’SZdm — S(Yz— Zy)dm s Bz —Cy‘+H. 

Donc A = o, B—o, C—o, F—o, G—o, II— o-, et par con- 
séquent 

SXdax = o , SYdm = o , SZdm = o , 

S(Xy — Yx)dm = o , S(Xz — Zx)dm = o , S( Ÿz — Zy)dm = o. 

Ces six conditions sont donc les seules qui soient nécessaires pour 
l'équilibre d’une verge inflexible lorsqu’il n’y a pas de point fixe ; 
c’est ce qui s’accorde avec ce que nous avons remarqué plus haut 
(art. a 5 ), et c’est aussi ce. qu’on aurait pu déduire immédiatement 
de la théorie donnée dans la section troisième, ainsi que nous l’avons 
observé dans l’article cité. 

57. Supposons maintenant qu’il y ait dans la verge un point fixe, 
et que ce point soit la première extrémité de la verge; dans ce cas 
on aura JV = 0, S'y' — a, /x =0; ensorte que les termes affectés 
de ces variations disparaîtront d’eux-mêmes; il suffira donc d’égaler 
à zéro les coeflkicns de dSx', dSy, dSz, d’Sx’, iJ’Sy', d’Se, ainsi 
que ks «oefficiens de Sx’, Sy, Ss‘, dSx dSy', etc. 
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Or il est aisé de voir que pour cela il sullira que l'on ait />' — o 7 
— o, dt' =■ o, et ensuite A.*=o, y=o, t'x=o^ <f / u.*=o, d/^xo, 
r2*/=o, comme dans le cas précédent; et l’on trouvera les mêmes 
conditions que dans l’article précédent , à l’exception de ce que A , 
B , C ne seront pas nulles. 

On aura donc A=SXdm, B—SYdm , C=SZdm, ensuite 
F=Bx' — Ay,G=Cx — Az', Il = Cy — Bz ; et les trois autres 
«quations se réduiront à celles-ci : 

— S(Xy — r*)rfm = Bx —Aÿ, 

— S(Xz — Zx)dm = Cx — Az', 

■ — S(Yz — Zy)dm — Cy — Bz'\ 

c’est-à-dire, à 

S(Xy — Yx)dm •+• x’SYdm — y'SXdm = o , 

S(Xz — Zx)dm -f- x'SZdm — z'SXdtn = o , 

5(Tc — Zy)dm -{-ÿSZdm — z'SYdm — o ; 

OU, ce qui est lu même chose, à 

S(X(y —y') — F( x — xO)rfm = o , 

,S(X( s — z') — Z (x — xydm — o , 

S(Y( z— s') — Z (y — y'))dm = o. 

Ce sont les seules conditions nécessaires pour l’équilibre, et il est 
clair qu’elles répondent à celles que l’on a trouvées dans Partiel? a i. 

58. Si la verge était fixement attachée par sa première extrémité, 
ensorte que non-seulement le premier poiDt de la courbe fût fixe , 
mais aussi la tangente à ce premier point, alors on aurait non-seu- 
lement JV=o, Jy'—o, JV=o, mais aussi JY/x'== r/JV == o , 
JY/y' = dJy' = o , Sdz'xxL dSz = o; par conséquent tous les termes 
affectés de ces quantités disparaîtraient d’eux-memes, et il ne res- 
terait qu’à faire évanouir les termes affectés de (T JV, dlSÿ, d'Sz, 
et de Jx*, J>', J' z’, dJ'x*, dJy’, etc. 
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On n’aura donc dans ce cas que ces conditions : 
c' = o, fS=zo, / = O, dpd—O, d>‘z=o, d'/=zo. 

Donc les constantes A, B, C auront qncore les valeurs 
A = SXdm , B = SFirfm , C=8Zdm-, 

ensuite les trois dernières intégrales de l’art- 55 élaut appliquées au 
dernier point de la verge, donneront 

F—S(Yx—Xy)din, G — S(Zx—Xz)dm, JI=S{Zy—Yz)dm. 
Et si ou applique ces mêmes équations au premier point, on aura 

fz(dy'ddx‘ — d.xddy) — dv'(dy’tPx — dx'cFy') = Ay — Bx-\~F , 
fZ{dzddx — dx'ddz) — dv'{dz iPx — dx'tPz) — Az — Cx' -{-</ , 
fi(dzddy—dyddz )— dr'(dz(Py' — dy'(Pz') = Bz — Cy'-j-II, 

d’où éliminant p' et d>, résulte l’équation 

A(ydz'—z'dy') + B(z'dx' — xdz') + C{x'dy' —ydx ) 
rf- Fdz — Gdy Hdx — o. 

Cette équation est nécessaire pour empêcheFquela verge ne tourne 
autour de sa première tangente, qui est supposée fixe, fct il est facile 
de voir qi#e son premier membre devient nul lorsque la verge est 
une ligne droite. K 

5<). On pourrait regarder comme un défaut de notre méthode la 
longueur de cette solution, qui est en effet plus longue que celle 
de l’équilibre d’un fil flexible , tandis que par les méthodes ordi- 
naires, ce dernier problème est beaucoup plus difficile que celui de 
l’équilibre d’une verge roide tirée par des puissances quelconques , 
parce qu’il faut déterminer par la composition des forces la courbe 
que le Cl doit prendre pour être en équilibre, au lieu que dans le cas 
de la verge cette courbe est donnée, et que Téquüibre ne demande 
que la destruction des moments des forces. Mais lorsqu’on veut suivre 
pour tous ces problèmes une marche uniforme, et passer de l’un à 
l’autre graduellement, à mesure qu’où y ajoute do nouvelles con- 
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«Etions, il est évident que le cas d’un fil inflexible est moins simple 
que celui d’un fil flexible, parce que l’inflexibilité exprimée analy- 
tiquement, consiste dans l’invariabilité des distances mutuelles des 
points du fik Et si dans ce cas, la courbe étant donnée, elle ne doit 
plus être un résultat du calcul, comme dans le cas d’un fil flexible, 
c’est une circonstance que l’analyse doit indiquer, et qu’elle indique 
en effet par les trois indéterminées A, ft, > qui restent dans les 
trois équations indéfinies entre x,y , z de l’article 55, et qui fout 
que ces équations peuvent s’adapter à une courbe quelconque don- 
née. Ainsi on ne doit pas regarder ces équations connue une su- 
perfluité inutile; outre qu’elles servent à déterminer les trois incon- 
nues A, fi, r, d’où dépendent les conditions de l’équilibre, et qui 
expriment en même temps les forces qui s’opposent à ce que les 
valeurs des trois fonctions *, j 8 , y varient par reflet des forces qui 
agissent sur le fil. 


Il est vrai que les trois indéterminées A, n, ► doivent êlreTem- 
placécs par les trois équations de condition qui consistent en ce que 
les fonctions différentielles a., @ , y doivent étfe censées données. 
Mais comme par la nature du calcul difiérentiel, la valeur absolue 
des différentielles reste indéterminée, et qu’il n’y a que leur rapport 
qui puisse être donné, ces trois conditions ne peuvent équivaloir qu’à 
deux, qui renferment les rapports des trois quantités a, /3, y • et 
ces deux rapports suffisent pour déterminer la courbe. 

En effet, par ce qu’on a démontré plus haut (art. 46), on voit que 
l’angle de contingence formé par deux côtés successifs de la courbe 


se trouve exprimé par 


y/ rf*» ' 

SC 


, en conservant les valeurs de 


œ, /3 , y de l’article 53; de sorte que le rayon osculateur sera ex- 

. . ait y c 

prune par ——r*:-- 
r 1 1/4*0— <f* 

sera donnée si elle est à simple courbure, et pour les courbes à 

double courbure, il ne sera pas difficile de prouver que la seconde 

courbure provenant de l’angle de contingence formé par les 


- . Ce rayon étant donc supposé donné, la courbe 
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plans qui passent successivement par deux élémeus contigus de 
la courbe, dépendra du rapport des trois quantités a, / 3 , y. 
Ainsi les trois conditions dont il s’agit; rapportées à la courl>e, se 
réduisent à ce qu’elle soit donnée , comme le problè tut le suppose. 

On pourrait étendre l’analyse de ce problème* au cas d’une sur- 
face ou d’un solide dont tous les points seraient tirés par des forces 
quelconques; mais nous allons faire voir comment on peut la sim- 
plifier en partant des mêmes équations de condition, et en détermi- 
nant d’avance par ces équations la foVmc des variations des coor- 
données. 

CHAPITRE IV. 

De l’équilibre tl’un corps solide de grandeur sensible et de figure 
quelconque, dont tous les points sont tirés par des forces quelconques. 

60. Puisque la condition de la solidité du corps consiste en ce 
que 'tous ses points conservent constamment entre eux la même 
positiou et les mêmes distances, on aura entre les variations J*, 
Jy, Jr, les mêmes équations de condition qu’on a trouvées dans 
l’article 53 ; car il est visible qu’en imaginant dans l’intérieur du 
corps une courbe quelconque, il suffira que tous ses points gardent 
les mêmes distances entre eux, quelque mouvement que le corps 
reçoive; ainsi on pourra, par leur moyen, déterminer immédiate- 
ment les valeurs de ces variations. 

Pour cela je remarque que comme en passant aux différences 
secondes, il est toujours permis de prendre une des différences pre- 
mières pour constante, on peut supposer dx constante, et par con- 
séquent rf*x=o, iPx=o , etc.; moyennant quoi la seconde et la 
troisième équation de l’article cité, deviendront 

d’j'd'J'y d’zd'J's — O, Ct (Pj^cPtSy (PztPJ's — o. 

La première de ces équations donne d’abord <f*efy= — ‘^-d’J'x, et 
diffërcn liant 

cette 
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celle valeur étant substituée dans la seconde équation , elle se trou- 
vera toute divisible par tPz — et on aura après la division 
tTcT- — r -j^d'J'z = o; d’où l’on tire, en intégrant, d t Sz = SLd'y, 

S'L étant une constante. Ayant d'Sz on trouvera ePSy— S L<Tz\ 

donc intégrant de nouveau, et «ajoutant les constantes —SMdx t 
&Ndx , on aura dSz = SLdy — SMdx , dSy=— SLdz + f Ndx J 
et ces valeurs étant ensuite substituées dans la première équation 
de condition, savoir dxdSx+dydSy + dzdSz = o, il viendra 
dSx= — SNdy + J'Mdz. 

Enfin on aura par une troisième intégration, et par l’addition des 
nouvelles constantes «T/, JW», JW, 

Sx = fl — y SN + cfM, 

J> = JW» -f- xSn — zSl , 

Sz — fn — xSM -f- y SL. 

Et fl est facile de se convaincre que ces expressions ne satisfont 
pas seulement aux trois premières équations de condition de l’art. 53 
aussi à toutes les autres qu’on pourrait trouver à l’infini , et qui 
sont toutes renfermées dans cette équation générale 

d'xd’fx -f- d'ycl'Sy -f- d'zd'Sz = o. 

Telles sont donc les valeurs de Sx, Sy, Sz pour un système 
quelconque de joints unis ensemble, de manière qu’ils conservent 
toujours entre eux, les mêmes distances; ainsi ces valeurs serviront 
non-seulement pour le cas d’une courbe quelconque mobile et inva- 
riable dans sa ligure, mais aussi pour le cas d’un corps solide de 
figure quelconque. 

Euler a trouvé le premier ces formules simples et élégantes pour 
exprimer les variations «les coordotmécs de tous les points d’un 
corps solide mobile dans l’espace. 11 y est parvenu par des consi- 
dérations tirées du Calcul différentiel, mais differentes de celles qui 
nous y ont conduit, et, ce me semble, moins rigoureuses. Voyez 
Méc. anal. Tome /. 32 
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dans le volume de l’Académie de Berlin, pour 1760, le Mémoire 

intitulé- Découverte d’un nouveau principe de Mécanique. 

61. Puis donc que les valeurs précédentes de S’x, Sy, Sz satis- 
font déjà aux équations de condition du problème , il est clair qu’il 
suffira de les substituer dans la formule S(XSx-{-YSy-)-ZSz)dm , 
et faire cnsortc qu’elle devienne nulle , indépendamment des quan- 
tités J'Z, Sm, Su, J'Z,, SM, J' AT, qui sont les seules indétermi- 
nées qui restent. 

Or comme ces quantités sont les mêmes pour ’ tous les points 
du corps, il faudra dans la substitution les faire sortir hors du signe S; 
et l’on aura conséquemment cette équation générale de l’équilibre 
d’un corps solide de figure quelconque , 

SISXdm -f- SmSY dm 4 - SnSZdm 
4 - SXS(Yx — Xy)dm + SM 8 (Xz — Zx)dm 
4 - SLS(Zy — Yz)dm = o , 

d'où l’on tirera les équations particulières de l’équilibre, en ayant 
égard aux dificrcntes circonstances du problème. 

Ca. Et d’abord si le corps est supposé entièrement libre, les six 
variations J'Z, JVn, J 'n, SL, SM, S N seront toutes indétermi- 
nées, et il faudra égaler séparément à zéro les quantités par lesquelles 
«lies se trouvent multipliées; ce qui donnera ces six équations 
déjà connues , • 

5 .Yr/m — o , SYdm = o , SZdm = o , 
S{Yx—Xy)dm = o , S(Xz—Zx)dm =0, S(Zy — Yz)dm = o. 

• ê 

En second lieu, S'il y a dans le corps un point fixe autour du- 
quel il ait simplement la liberté de pouvoir pirouetter en tous gens , 
et qu’on nomme a, b , c les valeurs -des coordonnées x ,y, 2 pour 
ce point; il faudra que l'on ait J'a = o, Sb — o, J'c = o; donc 

J'Z — bSN+cSMz=o , Sm-i-aSN — cSL=o, Sn — aSM+bSL=o', 
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d’où l’on lire 

Jl = bJN — cJM, 

Jm = cjL ■— aJN , 

» JV< = a JM— b JL. 


On substituera ces valeurs dans l’équation générale de l’article 
précédent, et mettant sous le signe S les quantités a, b, c qui 
sont constantes par rapport aux différeus points du corps, on aura 
cette transformée, 

<mS(r( x—a) — X(y—b))dm 
+ JMS(X( z—c) — Z(.x—a))dm 
4- JLS(Z(y—b) — Y(z — c))dm = o , 
laquelle ne fournira donc plus que trois équations, savoir, 


<S(F( x — a) — X(y — b))dm x= o, 
S(X( z— c) — Z(x — a))dm — o, 
S(Z(y — 6) — Y(z — c))cfm = o. 


En troisième lieu, s’il y a dans le corps deux points fixes, et que 
f, g , h soient les valeurs de x , y, z pour le second de ces points, 
on aura de plus 

Jl = gJN — hJM, 

Jm= h JL — fJN, 

Jn = f JM — gJL‘, 


donc, comparant ces valeurs de Jl, Jm, Jn avec les précédentes, 
on aura- . 

(g— b) J N — (h — c)JM = o , • 

( f—a)jN — (h — c)JL = o , 

(f—a)JM— (g — b)J L = O. 

Les deux premières de ces équations donnent 


JL = 
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et comme' ces valeurs satisfont aussi à la troisième équation, il 

s’ensuit que la variation S N demeure indéterminée. 

Faisant donc ccs substitutions dans la transformée trouvée 
ci-dessus, on aura • 

SN[(h—c)S(Y( .r— n) — X(y—b))dm 
-f- G?— è)S(X( r — c) — Z( r — a))dm 
+ (f-<‘)S{Z{y-b) — r(.v~c))rfm] = o; 

ainsi les conditions de l’équilibre seront renfermées dans cette 
seule équation , 

(b—c)S(Y(x—a) — X(y— b))dm 
H- (g—b)S(X(z—c) — Z(x—a))dm 
4- (f—«)S{Z(y— b) — Y{z — c))rfm] == o. 

G3. Ces différentes équations répondent à celles que nous avons 
données dans la troisième section, pour l’équilibre d’un système 
de points isolés de forme invariable; et nous aurions pu appliquer 
immédiatement les conditions de cet équilibre à celui d’un corps so- 
Rde de figure quelconque , dont tous les points sont tirés par des 
forces données. Mais nous avons cru qu’il n’était pas inutile, pour 
montrer la fécondité de nos méthodes, de traiter cette dernière ques- 
tion en particulier et sans rien emprunter des problèmes déjà 
résolus. 

Au reste, si les deux points du corps que nous venons de sup- 
poser fixes, étaient mobiles sur des lignes ou des surfaces données, 
ou même joints entre eux d’une manière quelconque, on aurait alors 
une on plusieurs équations différentielles -entre les variations des 
coordonnées a, b, c , f, g, h qui répondent à ces points; et substi- 
tuant à la place de ces variations leurs valeurs en SI, Sm , Sn ,. 
S L , S M,,SN , d’après les formules générales de l'article 58,. on 
aurait autant d'équations entre ces dernières variations, au moyen 
desquelles on déterminerait quelques-unes de ccs variations pur les 
autres ; on substiturait ensuite" ces valeurs dans l’équation générale y 
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M on égalerait à zéro chacun des cocfficicns des variations restantes; 
ce qui fournirait toutes les équations nécessaires pour l’équilibre. 

La marche du calcul est, comme l’on voit, toujours la même; et 
c’est ce qu’on doit regarder comme un des principaux avantages de 
cette méthode. 

64. Les expressions trouvées plus haut (art. 58) , pour les varia- 
tions Sx, Sy, S z font voir que ces variations ne sont que les 
résultats des mouvemens de translation et de rotation, que nous 
avons considérés en particulier dans la section troisième* 

En effet, .il est visible que les termes A, J>, St qui sont com- 
muns à tous les (fc)ints du corps, représentent les petits espaces 
parcourus par le corps, suivant les directions des coordonnées *, 
y, s, en vertu d’un mouvement quelconque de translation; et ou 
voit par les formules de l’article 8 de la même section, que les 
termes zSM ~ySN , xSS—zSL,ySL — xSM représentent les 
petits espaces parcourus par chaque point du corps, suivant les 
mêmes directions, en vertu de trois mouvemens de rotation SL, 
SM, S y autour des trois axes des x,y, z; ces quantités SL, SM, 
S N répondant aux quantités d-^,da>, dy de l’article cité. Ainsi on 
aurait pu déduire immédiatement les expressions dont 4 I s’agit de 
la seule considération de ces mouvemens, ce qui aurait été plus 
simple , mais non pas si direct. L’analyse précédente conduit na- 
turellement à ces expressions, et prouve par là d’une manière en- 
core plus c^ccte et plus générale que celle de l’article 10 de la 
section troisième, que lorsque les difTérens points d’un système con- 
servent leur position respective, le système ne peut avoir à chaque 
instant que des mouvemens de translation dans l’espace, et de ro- 
tation autour de trois axes perpendiculaires entre- eux. 
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SIXIÈME SECTION. . ' 

Sur les principes de V Hydrostatique. 

Quoique nous ignorions la constitution intérieure des fluides , 
nous ne pouvons douter que les particules qui les composent ne 
soient matérielles, et que par celte raison les lois générales de 
l'équilibre ne leur conviennent conyne aux corps solides. En effet, 
la propriété principale des fluides et la seule qui les distingue des 
corps solides, consiste cft ce que toutes leurs parties cèdent à la 
moindre force, et peuvent sc mouvoir entre elles avec toute la fa- 
cilité possible , quelle que soit d’ailleurs 1a liaison et l’action mutuelle 
de ces parties. Or cette propriété pouvant aisément être traduite 
en calcul, il s'ensuit que les lois de l’équilibre des fluides ne de- 
mandent pas une théorie particulière , mais qu’elles ne doivent être 
qu’un cas particulier de la théorie générale de la Statique. C’est sous 
- ce point dt vue que nous allons les considérer; mais nous croyons 
devoir commencer par exposer les diflerens principes qui ont été 
employés jusqu’ici dans cette partie de la Statique , qu’on nomme 
commanéinent Hydrostatique , pour compléter l’analyse des prin- 
cipes de la statique que nous avons donnée dans la prcqgièrc section. 

i. C’est encore à Archimède que nous devons les premiers prin- 
cipes de l’équilibre des fluides. Son Traité de Insidentibus humido, 
ne nous est pas parvenu en grec ; il y en avait seulement une tra- 
duction latine assez défectueuse, donnée par Tartalea, lorsque • 
Conmiendin entreprit de le restituer ëtde l’éclaircir par des notes; 
il parut par les soins de ce savant commentateur en i5G5, sou3 
le titre de iis quœ vehuniur in aquâ, 

#■ 
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Cet Ouvrage, qu’on peut regarder comme un des plus précieux 
restes de l’antiquité, est divisé en deux livres. Dans le premier, 
Arehitnède pose ces deux principes , qu’il regarde comme des prin- 
cipes d’expérience , et sur lesquels il fonde toute sa théorie. i\ Que 
la nature des fluides est telle , que les parties moins pressées sont 
chassées par celles qui le sont davantage , et que chaque partie est 
toujours pressée par tout le poids de la colonne qui lui répond 
verticalement, a*. Que tout ce qui est poussé en haut par am fluide, 
est toujours poussé suivant la perpendiculaire qui passe par son 
centre de gravité. 

Du premier priucipe , Archimède conclut d’abord que la surface 
d’un fluide dont toutes les parties sont supposées peser vers le 
centre de la terre, doit être sphérique pour que- le fluide soit en 
équilibre. Ensuite il démontre qu’un corps aussi pesant qu’un égal 
volume du fluide doit s’y enfoncer tout-à-fait, parce qu’en con- 
sidérant deux pyramides égales du flfiide supposé en équilibre au- 
tour du centre de la terre, celle où le corps no serait plongé ’qu’eil 
partie, exercerait une plus grande pression que l’autre, sur le centre 
de la terre, ou en géuéral sur une surface sphérique quelconque 
qu'on imaginerait autour de ce centre. Il prouve de la inè^tc ma- 
nière, que les corps plus légers qu’un égal volume du fluide ne 
peuvent s’y enfoncer que jusqu’à ce que la partie submergée oc- 
cupe la place d’un volume de fluide aussi pesant que le corps en- 
tier; d’où ii déduit ces deux théorèmes Hydrostatiques, que les 
corps plus légers que des volumes égaux d'un fluide y étant plon- 
gés, en sont repoussés de bas en haut a*c une force égale à l’excès 
du poids du fluide déplacé sur celui du corps plongé, et que les 
corps plus pesans y perdent une partie de leur poids égale à celui 
du fluide déplacé. • 

Archimède se sert ensuite de son second principe pour établir 
les lois de l’équilibre des corps qui flottent sur un fluide; il dé- 
montre que toute section de sphère plus légère qu’un volume égal du 
fluide, y étant plongée, doit nécessairement se disposer de manière 
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que la base en soit horizontale ; et sa démonstration consiste à 
faire voir que si la base était inclinée , le poids total du corps con- 
sidéré comme concentré dans sou centre de gravité, et la poussée 
verticale du fluide considérée aussi comme concentrée dans le 
centre de gravité de la partie submergée, tendraient toujours à faire 
tourner le corps jusqu’à ce que sa base fût redevenue horizontale. 

Tels sont les objets du premier livre. Dans le second , Archimède 
donne, d’après les mêmes principes, les lois de l’équilibre de dif- 
férons solides formés par la révolution des sections coniques, et 
plongés dans des fluides plus pesans que ces corps; il examine 
les cas où ces conoïdes peuvent y demeurer inclinés, ceux où ils 
doivent s’y tenir debout, et ceux où ils doivent culbuter ou se 
redresser. Ce livre est un des plus beaux monumens du génie 
d’Archimède, et renferme une théorie de la stabilité des corps flot- 
lans, à laquelle les modernes ont peu ajouté. 

• 

a. -Quoique d’après ce qu’ Archimède avait démontré, il ne fût 
pas dilficile de déterminer la pression d’un fluide sur le fond ou 
sur les parois du vase dans lequel il est renfermé, Stevin est néan- 
moins le premier qui ait entrepris cette recherche, et qui ait dé- 
couvert le paradoxe Hydrostatique, qu’un fluide peut exercer une 
pression beaucoup plus grande que son propre poids. C’est dans 
le tome troisième des Ilypomnemata Mathematica , traduits de 
l'hollandais par Snellius, et publiés à Leyde en 1608, que se trouve 
la théorie Hydrostatique de Stevin. Après avoir prouvé qu’un corps 
solide de figure quclconpic, et de même gravité que l’eau, pqut y 
rester dans une situation quelconque, par la raison qu’il occupe 
la même place, et pèse autant que si c’était de l’eau , Stevin ima- 
gine un vase rectangulaire rempli d’eau , et il fait voir aisément 
que son fond doit supporter tout le poids de l’eau qui remplit le 
vase. Il suppose ensuite qu’on plonge dans ce vase un solide de 
figure quelconque, et de même gravité que l’eau; il est clair que la 
pression restera la même; de sorte que si on donne au solide plongé 

une 
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Une figure telle qu’il ne reste plus qu’un canal de fluide d’une figure 
quelconque, la pression du «anal sur la base sera encore la même, et 
par conséquent égale au poids d’une colonne verticale d’eau qui aurait 
cette même base. Or Slevin observe qu’en supposant ce solide 
fixement arrêté à sa place , il n’en peut résulter aucun changement 
dans l’action de l’eau sur le fond du vase ; donc la pression sur ce 
fond sera toujours égale au poids de la même colonne d’eau, quelle 
que soit la figure du vase. . 

Stevin passe de là à déterminer la pression de l’eau sur les parois 
verticales ou inclinées ; il divise leur surface en plusieurs petites 
parties par des lignes horizontales , et il fait voir que chaque partie 
est plus pressée que si elle était horizontale et à la hauteur de son 
bord supérieur, mais qu’en même temps elle est moins pressée 
que si elle était placée horizontalement à la hauteur de son bord 
inférieur. D’où en diminuant la largeur des parties, et augmentant 
leur nombre à l’infini, il prouve par la méthode des limites, que 
la pression sur une paroi plane inclinée, est égale au poids d’une 
colonne dont cette paroi serait la base, et dont la hauteur serait 
la moitié de la hauteur du vase. 

•Il détermine ensuite la pression sur une partie quelconque d’une 
paroi plane inclinée, et il la trouve égale au poids d’une colonne 
d’eau qui serait formée en appliquant perpendiculairement à chaque 
point de cette partie des droites égales à la profondeur de ce point 
sous l’eau. Ce théorème étant ainsi démontré pour des surfaces 
planes situées comme l’on voudra, il est facile de l’étendre à 
des surfaces courbes, et d’en conclure que la pression exercée par 
un fluide pesant contre une surface quelconque, a pour mesure 
le poids d’une colonne de ce même fluide, laquelle aurait pour base 
cette même surface, convertie en une surface plane, s’il est néces- 
saire, et dont les hauteurs répondantes aux diflërens points de la 
base, seraient les mêmes que les distances des points correspon- 
dons de la surface à la ligne de niveau du fluide , ou, ce qui revient 
an même, cette pression sera mesurée par le poids d’une colonne 
Mic. anal. Tome I. 
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qui aurait pour base la surface pressée , et pour hauteur la dis- 
tance verticale du centre de gravité de cette même surfiice, à 
la surface supérieure du fluide. 

3 . Les théories précédentes de l’équilibre et de la pression des 
fluides sont, comme l’on voit, entièrement indépendantes des prin- 
cipes généraux de la Statique, n’étant fondées que sur des principes 
d’expérience particuliers aux fluides ; et cette manière de démon- 
trer les lois de. l'Hydrostatique, en déduisant de la connaissance 
expérimentale de quelques-unes de ces lois , celle de toutes les 
autres, a été adoptée par la plupart des auteurs modernes, et a fait 
de l’Hydrostatique une science tont-à-fait différente et indépendante 
de la Statique. 

Cependant il était naturel de chercher à lier ces deux sciences 
ensemble , et à les faire dépendre d’un seul et même principe. Or 
parmi les différons principes qui peuvent servir de base à la Sta- 
tique, et dont nous avons douné une exposition succincte dans la 
première section, il est visible qu’il n’y a que celui des vitesses 
virtuelles qui s’applique naturellement à Féquilibre des fluides. Aussi 
Galilée, auteur de ce principe, s’en est servi également pour dé- 
montrer les principaux théorèmes de Statique et d’Hydrostatique. 

Dans sou Discours intorno aile case che stanno su l’aegua , o 
che in guetta si muovotm , il déduit immédiatement de ce principe 
] 'équilibre de l’eau dans un syphon, en faisant voir que si on sup- 
pose le fluide à la même hauteur dans les deux branches, il ne sau- 
rait descendre dans l’une, et monter dans l’autre, sans que le3 
momens ne soient égaux dans la partie du fluide qui descend, et 
dans celle qui monte. Galilée démontre d’une manière semblable 
l’équilibre des fluides avec les solides qui y sont plongés ; il est vrai 
que ses démonstrations ne sont pas bien rigoureuses, et quoiqu’on 
ait cherché à y suppléer dans les notes ajoutées à l’édition de 
Florence de 1708 , on peut dire qu’elles laissent enebre beaucoup à 
désirer. Dpscartes et Pascal ont également employé le principe des 
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vitesses virtuelles dans l’Hydrostatique ; ce dernier surtout en a fait 
un grand usage dans son Traité de l’équilibre des liqueurs, et s’en 
est servi pour démontrer la propriété principale des fluides, qu’une 
pression quelconque appliquée à un point de leur surface , se ré- 
pand également dans tous les autres points. 

4 . Mais ces applications du principe des vitesses virtuelles étaient 
encore trop hypothétiques, et pour ainsi dire trop lâches pour pou- 
voir servir à établir une théorie rigoureuse sur l’équilibre des 
fluides. Aussi ce principe a-t-il été abandonné depuis par la plu- 
part des auteurs qui ont traité de l’Hydrostatique, et surtout par 
ceux qui ont entrepris de reculer les limites de cette science , en 
cherchant les lois de l’équilibre des fluides hétérogènes, dont toutes 
les parties sont animées par des forces quelconques ; recherche 
très-irnportaute par le rapport qu’elle a avec la fameuse question 
de lu figure de la terre. 

Huyghens a pris dans cette recherche, pour principe d’équilibre, 
la perpendicularité de la pesanteur à la surface. Newton est parti 
du principe de l’égalité des poids des colonnes centrales. Bouguer 
a remarqué ensuite que souvent ces deux principes ue donnaient 
pas le meme résultat, et en a conclu que pour qu’il y eût équi- 
libre dans une masse fluide, il fallait que les deux principes y eussent 
lieu à la fois, et s’accordassent à donner la même figure à la sur- 
face du fluide. Mais Cluiraut a démontré de plus qu’il peut y avoir 
des cas où cet accord ait lieu , et où cependant il n’y aurait point 
d’équilibre. Maclaurin a généralisé le principe de Newton, en éta- 
blissant que dans une masse fluide en équilibre, chique particule 
doit être comprimée également par toutes les colonnes rectilignes 
du fluide, lesquelles appuient sur cette particule, et se terminent 
à la surface; et Clairaut l’a rendu plus général encore, en faisant 
voir que l’équilibre d’une masse fluide demande que les efforts de 
toutes les parties du fluide, renfermées dans un canal quelconque, 
aboutissant à la surface , ou rentrant en lui-même , se détruisent 


i Sa MÉCANIQUE ANALYTIQUE/ 

mutuellement. Enfin il a déduit le premier, de ce principe, les vrajps 
lois fondamentales de l’équilibre d’une masse fluide dont toutes les 
parties sont animées par des forces quelconques , et il a trouvé les 
équations aux diflércnces partielles, par lesquelles on peut exprimer 
ces lois ; découverte qui a changé la face de l'IIydroslatique , et eu 
a fut comme une science nouvelle. 

5 . Le principe de Clairaut n’est qu’une conséquence naturelle du 
principe de l'égalité de pression en tous sens , et on peut déduire 
immédiatement de celui-ci les mêmes équations qui résultent do 
réquilibre des canaux. Car en considérant la pression comme une 
force qui agit sur chaque particule, et qui peut s’exprimer par une 
fonction des coordonnées qui déterminent le lieu de la particule dans 
la masse fluide, la différence des pressions qu’elle souffre sur deux 
faces opposées et parallèles , donne la force qui tend à la mouvoir 
perpendiculairement à ces faces , et qui doit être détruite par les 
forces accélératrices dont cette particule est animée; de sorte qu’en 
rapportant toutes ces forces aux directions des trois coordonnées 
rectangles, et supposant la masse Suide partagée en petits paral- 
lélogrammes rectangles, ayant pour côtés les élérticns de ces coor- 
données, on a directement trois équations aux diflércnces partielles 
entre la pression et les forces accélératrices données, lesquelles 
servent à déterminer la valeur même de la pression, et la relation 
qui doit avoir lieu entre ces forces. Ce moyen simple de trouver 
les lois générales de l’Hydrostatique est dû à Euler (Mém. de 
Berlin de 1755.), et il est maintenant adopté dans presque tous les 
Traités de cîtte science. 

6 . Le princii>e de l'égalité de pression en tout sens est donc jus- 
qu’ici le fondement de la théorie de l’équilibre des fluides, et il 
faut avouer que ce principe renferme en effet fa propriété la phis 
simple ot la plus générale que l'expérience ait fait découvrir dans 
les fluides en équiliLre. Mais la connaissance de cette propriété est- 
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elle indispensable dans la recherche des lois de l’équilibre des 
fluides? Et ne peut-on pas dériver ces lois directement de la na- 
ture même des fluides considérés comme des amas de molécules 
très-déliées, indépendantes les unes des autres, et parfaitement 
mobiles cri tout sens ? C’est ce que je vais tâcher de foire dans les 
sections suivantes, en n’employant que le principe général de l’équi- 
libre dont j’ai foit usage jusqu’ici pour les corps solides; et cette 
partie de mon travail fournira non-seulement une des plus belles 
applications du principe dont il s’agit, mais servira aussi à simpli- 
fier à quelques égards la théorie même de l’Hydrostatique. 

On sait que les fluides en général se divisent eh deux espèces; 
en fluides incompressibles dont-les parties peuvent changer de figure, 
mais sans changer de volume; et en fluides^ompressibles et élas- 
tiques dont les parties peuvent changer à-la-fois de figure et de 
volume, et tendent toujours à se dilater avec une force connue 
qu’op suppose ordinairement proportionnelle à une fonction de la 
densité. • 

L’eau, le mercure, etc. , appartiennent à la première espèce; et 
l’air, la vapeur' de l’eau bouillante, etc., appartiennent à la seconde. 

Nous traiterons d’abord de l’équilibre des fluides incompressibles ; 
et ensuite de celui des fluides compressibles et élastiques. 
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SEPTIÈME SECTION. 

De l’équilibre des Jluides incompressibles. 

x. Soit une masse fluide m, dont tous les points soient animés 
par des pesanteurs ou forces quelconques P, Q, R, etc., dirigées 
suivant les lignes p, g, r, etc., on aura, suivant les dénomina- 
tions de l’article 13 de la section IY, pour la somme des momeus 
de toutes ces forces, lâ formule intégrale, 

S(PJjv + Qéq + Rér + etc.>to , 

laquelle devra être nulle en général, pour qu’il y ait équilibre dans 
le fluide. « 

$ L 

# 

De l’équilibre d’un fluide dans un tuyau très-étroit. 

a. Supposons d’abord le fluide rcnftrmé dans un canal ou tuyau 
infiniment étroit, et de figure donnée ; et imaginons ce fluide divisé 
en tranches ou portions infiniment petites, dont la hauteur soit de, 
et la largeur a», on pourra prendre dm — uds, à cause que la 
largeur a du tuyau est supposée infiniment petite, ds étant l’élé- 
ment de la courbe du tuyau. Or en imaginant que le fluide reçoive 
un petit mouvement, et change infiniment peu de place dans le 
tuyau, soit «T« le petit espace que la tranche ou particule dm par- 
court dans le tuyau ; il est clair que aié s sera la quantité du fluide 
qui passera en même temps par chacune des sections a> du canal. 
Donc à cause de l'incompressibilité du fluide, il faudra que cette 
quantité soit partout la même; de sorte que faisant aés=a , la 
quantité * sera constante par rapport à la courbe du tuyau. On 
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aura ainsi <* = £-, et par conséquent dm = de sorte que la 

formule qui exprime la somme des momens des forces , deviendra 
en faisant sortir hors du signe intégral S la quantité constante et, 

*5(P <f p -f- Qj'q -f- RS r -j- etc.) ■£. 

Maintenant il est visible que puisque J'p, J'y, JV, etc. sont les 
variations des lignes p, g, r, etc., résultantes de la variation dV, 
ces variations doivent avoir entre elles les mêmes rapports que 
les différentielles dp, dq, dr, etc., d.i, à cause de la figure du canal 

donnée; ainsi on aura ]-=■£, etc.; ce qui 

réduira la formule précédente à cette forme, 

<tS(Pdp -f* Qdq + Rdr ■+• etc.) , 

où les différentielles dp, dq, dr, etc., se rapportent à la courbe du 
canal , et le signe S indique une intégrale prise par toute l’étendue 
du canal. 

>* t , 

Faisant donc cette quantité =o, on aura l’équation 

S(Pdp -f- Qdq + Rdr -f* CtC.) = O , 

laquelle conticA la loi générale de l’équilibre d’uu fluide renfermé 
dans un canal de figure quelconque. 

3. Si outre les forces P , Q, R, etc., qui animent chaque point 
du fluide, il y avait de plus à l’une des extrémités du canal une 
force extérieure IT qui agit par le moyen d’un piston sur la surface 
du fluide, et perpendiculairement aux parois du canal; alors déno- 
tant par JY le petit espace parcouru par la tranche du fluide qu’on 
suppose pressée par la force n', tandis que les autres tranches par- 
courent les différons espaces d'à , il faudra ajouter à la somme des 
momens des forces P, Q, R, etc., le moment de la force n', le- 
quel sera représenté par n'JV. Or si on nomme u la section du 
canal à l’endroit où agit la force IT, on aura et' S s pour la quantité 
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de fluide qui passe par la section tandis que par une autre see- 
* tion quelconque a , il passe la quantité de fluide uj's. 

Mais l’inCbmpressibilité du fluide demande que ces quantités soient 
partout les mêmes; donc ayant déjà supposé aJ's — a., on aura 

aussi c* S'a = a. ; par conséquent JY = 4- Donc la somme totale 

des momens des forces qui agissent sur le fluide, sera représentée 
par la formule 

« ( 5 4 -S (. Pdp 4- Qdq + Rdr+ etc.)) ; 
de sorte que l’équation de l’équilibre sera 

4 + S(Pdp ■+■ Qdq ■+■ Rdr ■+• CtC.)= O. 

4. H est évident que dans l’état d’équilibre, la force n' doit être 
. contrebalancée par la pression du fluide sur le piston dont la lar- 
ge* est d’où il s’ensuit que cette pression sera égale à — -n', 
et par conséquent , 

— o» S (JP dp -f- Qdq -f- Rdr -|- etc.). 

Donc en général la pression du fluide sur chaque point du piston ; 
sera exprimée par la formule intégrale * 

t S ( Pdp -f- Qdq Rdr 4~ etc.) , 

en prenant cette intégrale par toute la longueur du canal. Et cette 
pression sera aussi la même, si au lieu d’un piston mobile on sup- 
pose un fond immpbile qui ferme le canal d’un côté. 

5. Si à l’autre extrémité du canal il y avait une autre force n' 
agissante de même par le moyen d’un piston , on trouverait pareil- 
lement, en nommant la section du canal dans cet endroit, 
l’équation 

t+t 4- S(Pdp 4- Qdq 4- AWr4-ctc.) = o, 
pour l’équilibre du fluide. 
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6 . Donc si le fluide n’est pressé que par les deux Forces exté- 
rieures n' et II' appliquées aux surfaces a>‘ et m, il faudra, pour 

lY If » 

l’équilibre, que l’on ait = o ; d’ou l’on voit que les deux 

forces n' et fl* doivent être de directions contraires , et en même 
temps réciproquement proportionnelles aux surfaces et sur les- 
quelles ces forces agissent. Proposition qu’on regarde communé- 
ment comme un principe d’expérience, ou du moins comme une» 
suite du principe de l’égalité de pression en tout sens, dans lequel 
la plupart des auteurs d'Hydrosta tique font consister la nature des 
fluides. 

7 . La connaissance des lois de l'équilibre d’un fluide renfermé 
dans un canal très-étroit et de figure quelconque, peut conduire 
à celle des lois de l’équilibre d’une masse quelconque de fluide ren- 
fermée dans un vase ou non. 

Car il est évident que si une masse fluide est en équilibre , et 
qu’on imagine un canal quelconque qui la traverse, le fluide conLcnu 
dans ce canal sera aussi en équilibre de lui-même, c’est-à-dire, in- 
dépendamment de tout le reste du fluide. On aura donc pour l’équi- 
libre de ce canal, en faisant abstraction des forces extérieures (art. a), 

S ( P dp -tyQdq -f- Rdr -f- etc.) =s= o. * 

Et comme la figure du canal doit être indéterminée, l’équation 
précédente devra ètne indépendante de cette figure ; d’où l’on pour- 
rait conclure tout de suite, comme Clairaut l'a fait dans sa Théorie 
de lu figure du la Terre, que la quantité Pdp-t-Qdq-pRdr-j-elc. 
doit être une différentielle exacte. Mais on peut arriver à celle con- 
clusion par l'analyse même , et trouver en même temps les relations 
qui doivent avoir lieu entre les quantités P, Q, R, etc. Pour cela 
il n’y a qu’à faire varier l’intégrale S (P dp -f- Qdq -f- Rdr -f- etc.) , 
paf* la méthode dta variation» , et supposer sa variation nulle 

8 . Dénotons en général par ’P la valeur de l’intégralo 

Méc. anal. Tome I. ' a4 
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S(Pdp -4- Qdq -f- Rdr + etc.) prise par toute la longueur du ca- 
nal, il faudra que l’on ait à* = o. 

Or on a, parla différentiation, 

S(PJp-hQd< r {-Rdr+-elc.) = SJ'(Pdp-hQdq+Rdr-Hlc.) 
=^PSdp+Q^dq+Rj'dr-+<AC.+J'Pdp-^Qdq+J i RdH-cU:.). 

Changeant £d en d£, et faisant ensuite disparaître le double signe 
tU par des intégrations par parties, on aura 


S * = Pip + Qfff + RSr + etc. 

■4* S (cT P dp — dP S p -1* tf Qdq — dQJ'q-^- cT Rdr—— dRS'r -f-clc.), 

où les termes qui sout hors du signe S se rapportent aux extré- 
mités de l’intcgrale représentée par ce «igné, et répondent par 
conséquent aux boutadu canal ; de sorte qu’en supposant ces bouts 
fixes, les variations J'p, J'q, J'r, etc., qui y répondent, seront 
uulles, et les termes dout il s’agit s’évanouirout d’eux-mèmes. 
Maintenant comme les quantités P , Q, R, etc., qui représentent 
les forces, sont ou peuvent toujours être supposées des fonctions 
de p, q, r, etc., il est clair que la partie de «fi r qui est a (Tcctée 
du signe S, n’est plus susceptible de réduction; donc pour que 
l’on ait en général J'4'=o, il faudra que celte partie soit nulle d’elie- 
méme, et que par conséquent on ait pour chaque point de la masse 
fluide, l'équation identique 


S P dp —dPJ'p -f- J Qdq — dQfq+ÏRdr etc. = o. 

En regardant les expressions des forces P, Q, R , etc. comme des 
fonctions quelconques de p, q, r, etc., -on aura, suivant la nota- 
tion reçnc, 

, n dP , . dP j . dP , . , _ . 

dp =T P d P + dq d( d + 3F + ClC - » 

de même 

t 

et ainsi des autres différences; substituant ces valeurs dans l’équa- 
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tion precedente, et ordonnant les termes, elle deviendra de cette 
forme : 

o = (ÿ — jrjJ) CJ' <1< J P — ‘h'Jq ) 

+ (^7 — (S^P — drSp) 

+ C?— S ( JW ï ~ » 

etc. 


et devra avoir lieu indépendamment des différences dp,dq, dr, etc.;* 
S'p, fg, «fr, etc. 

Donc s’il n’y a aucune relation donnée entre les variables p, q , 
r , etc. , il làudra faire séparément 


JP _ dQ 

dq dp 


O, 


dP dit 
dr ~ ~3f ^ °» 


dQ JR 

dr dq 


etc. 


> 

Ce sont les équations de condition connues pour l’intégrabililé 
de la formule P dp -f- Qdg -f- Rdr -f- etc. 


g. Lorsque les lignes p , q , r , etc. se rapportent à un point 
. dans l’espace , comme dans le cas présent, elles ne peuvent dé- 
pendre que des trois coordonnées de ce point, et les forces P, Q, 
R ', etc. peuvent toujours se réduire à trois, suivant ces coordon- 
nées (sect. V, art. 7). Ainsi en prenant p, g, r pour ces coordon- 
nées, soit rectangles ou non, et P, Q, R, etc. pour les forces qui 
agissent sur chaque particule du fluide , dans la direction des mêmes 
coordonnées, il faudra que les quantités P, Q, R, regardées comme 
des fonctions de p, g, r satisfassent à ces trois équations 

dP dQ _ dP dR JQ JH _ 

~ 3 q dr dp ~~ dr dq 




I 
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Ce sont les conditions nécessaires.pour que la masse fluide puisse 
être en équilibre, en vertu des forces P, Q, R, qui agissent sur 
tous ses points. 

Au reste, on a fait abstraction jusqu’ici de la densité du fluide, 
ou plutôt on l’a regardée comme constante et égale à 1'unitc; mais 
si on voulait la supposer variable , alors en nommant T la densité 
d’une particule quelconque dm , on aurait (art. a) dm = T ods-, 
et les quantités P, Q, R , etc. sc trouveraient toutes multipliées 
parT. Ainsi l’on aura pour l’équilibre des fluides de densité va- 
riable , les mêmes lois que pour l’équilibre des fluides de densité 
uniforme, en multipliant seulement les différentes forces par la den- 
sité du point sur lequel elles agissent; c’est-à-dire, en écrivant 
simplement TP, TQ, TR, etc., à la place de P, Q, R, etc. 

5 II, 

Où l’on déduit les lois générales de' l’équilibre des fluides incom~ 
pressibles, de la nature des particules qui les composent. 

10 . Nous allons maintenant chercher les lois de l’équilibre des 
fluides incompressibles, directement par notre formule générale, en 
regardant ces sortes de fluides comme formés d’un amas de par- 
ticules mobiles en tout sens, et qui peuvent changer de figure, 
mais sans changer de volume. • * 

Supposons, pour plus de simplicité, que toutes les forces qui 
agissent sur les particules du fluide soient réduites à trois, repré- 
sentées par X, Y, Z , et dirigées suivant les coordonnées rectangles 
y, z, c’est-à-dire, tendantes à diminuer ces coordonnées. Nous 
avons donné, dans le chapitre I de la section cinquième, les for- 
mules générales de cette réduction. 

Nommant dm la masse d’une particu'e quelconque, on aura 
pour la somme des mornens des forces X, Y, Z, la formule 
intégrale 


Digitized by Google 



PREMIÈRE PARTIE, SECTION VIT. 189 

S(Xfx + Y<Sy + Z <fS)rfm ; 

or le volume de la particule dm peut être représenté par dxdydz-, 
ainsi en exprimant par Y la densité, il est clair qu’on aura 
dm = Y dxdydz ; et le signe d’intégration S appartiendra à la fois 
aux trois variables x, y, x. 

Il faudra, de plus, avoir égard à l’équation de condition résul- 
tante de l'incompressibilité du fluide, laquelle étant supposée re- 
présentée par L—o, donnera, en diflerentiant selon J', multipliant 
par un coefficient indéterminé A, et intégrant, la formule SïJ'L à 
ajouter à b précédente. 

S’il n’y a point de forces extérieures qui agissent sur la surface 
du fluide, ni de conditions particulières à cette surface, 011 aura 
simplement pour l’équation générale de l’équilibre (sect. IV, art. i 5 ), 

S(Xjx ■+■ Yiy •+• ZJ'zJdm 4- S>JL s= o , 

/ 

dans laquelle il faudra prendre les intégrales relativement à toute 
b masse du fluide. 

1 1 . La condition de l’incompressibilité consiste en ce que le vo- 
lume de chaque particule soit invariable; ainsi, ayant exprimé ce 
volume par dxdydz , on aura dxdydz — const. pour l'equation de 
condition; par conséquent L seras zx dxdydz — const.j et $L = 
J', {dxdydz). 

Pour avoir la variation «f . (dxdydz) , il semble qu’il n’y aurait 
qu’à difïërentier simplement dxdydz scion J'; mais fl y a ici une 
considération particulière à faire, et sans laquelle le calcul ne se- 
rait pas rigoureux. La quantité dxdydz n’exprime le volume d’une 
particule qu’autant qu’on suppose 1a figure de cette particule un 
parallélépipède rectangulaire dont les côtés sont parallèles aux axes 
des x, y, s; cette supposition est très-permisc, puisqu’on peut 
imaginer le fluide partagé en élémens infiniment petits d’une figure 
quiconque. Or J', (dxdydz) doit exprimer 1 a variation que souffre 
ce volume lorsque la particule change infiniment peu de situation , 
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ses coordonnées *, y, » devenant x-j-Jx, y-hJy^ s-f-JV; et il 
est clair que si dans ce changement la particule conservait la figure 
d’un parallélépipède rectangle, on aurait 

J. (dxdydz) = dydzJdx + dxdzJ dy -f- dxdyS' dz. 

Par les principes du calcul des variations, on peut changer les 
J dx, Jdy, tf dz eu dJx , dJy , dJ'z-, mais il est nécessaire de remar- 
quer que les variations Jx, J'y, Jz pouvant être regardées connue 
des fonctions indéterminées et infiniment petites de x, y, z, pour 
que dJx représente la variation du côte dx de la particule rectan- 
gulaire dxdydz, lequel est formé par l’accroissement dx que la coor- 
donnée x reçoit, tandis que les deux autres y et z ne varient pas, 
il faut que dans la différentiation de Jx, la seule x soit censée 
variable; ainsi, suivant la notation des différences partielles, au lieu 

d’ccrire simplement dJx, il faudra écrire j^-dv, de même et par 

un raisonnement semblable, on écrira ^ dy et dz an lieu de 

dJy , dJz. De celte manière, dans l'hypothèse que la particule 
dxdydz demeure rectangulaire après la variation, on aura 

J .{dxdydz) = dxdydz ^ + jf). 

Il en serait cucore de même si on supposait que la particule 
dxdydz devînt par la variation un parallélépipède dont les angles 
différassent infiniment peu de l’angle droit.,Car on sait, par la Géomé- 
trie, que si a, b, c sont les trois côtés d’un parallélépipède qui 
forment un angle solide, et a, /3, y les trois angles que ces côtés 
forment entre eux , la solidité , ou le contenu du parallélépipède est 
exprimée par la formule 

abc V(l — cos** — cos/3‘ — cos 5 ,* -f- acosacos/â cosj). 

Or les côtés deviennent, par la variation, 
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ifc ( 1+î £)> 

et les cosinus de a, /3, y deviennent infiniment petits; ainsi en 
substituant ces valeur* au lieu de a, b, c, et négligeant les infi- 
niment petits des ordres supérieurs au premier, on aura , pour la 
variation de dxdydz, la même expression qu'on vient de trouver. 

Mais quoique cette dernière hypothèse soit légitime , nous ne 
voulons pas l'adopter sans démonstration, pour ne rien laisser à 
désirer sur l’exactitude de nos formules. Nous allons donc chercher 
d’une manière rigoureuse la variation de dxdydz, en ayant égard 
à-la-fois au changement de position et de longueur de chacun des 
côtés d’un parallélépipède rectangulaire, et en supposant seulement, 
ce qui est exact dans l’iufinimcut petit, que ces côtés demeurent 
rectilignes. 

îa. Pour simplifier cette recherche, nous commencerons par ne 
considérer qu’une des faces du parallélépipède dxdydz-, par exemple, 
la lace dxdy , dont les quatre angles répondent à ces quatre sys- 
tèmes de coordonnées 

(l )x,y,e, (*)x+dx,y } z, (3) x,y+dy,z, (/ t ) x+dx,y+dy, r. 

Supposons que les coordonnées x, y, z du premier système de- 
viennent v-f-A, y- h ty, s+A, et regardons les variations A, 
A , j£z comme des fonctions infiniment petites de x, y, z ; en fai- 
sant croître successivement les *, y, de leurs différentielles dx, 
dy, on trouvera ce que doivent devenir simultanément les coor- 
données des trois autres systèmes. Ainsi en* marquant par les 
mêmes numéros les systèmes variés, on aura 

(1) *+A, y+J'y, z + Sz, 

(i) x+dx+fx+'^-dx, y + Jy + ^-dx, z-f-efs-f-— dx. 
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(3) x+Sx+^dy, y+dy+fy+^-ây, z+h + ~dy, 

S x+dx+fx + ^dx+^dy, 

y + dy-\-J'y-\-^dx + ^dy t . 

. . dît , , dît , ■ 

z + Jz + ^dx+^dy. 

Comme ces quatre systèmes de coordonnées répondent aux quatre 
angles du nouveau quadrilatère dans lequel s’est changé le rectangle 
dxdy , il est clair qu’on aura les côtés de ce quadrilatère en prenant 
la racine carrée de la somme des carrés des différences des coordon- 
nées pour les deux angles adjacens à chaque côté. Ainsi en mar- 
quant la droite qui joint deux angles par la réunion des deux numé- 
ros qui répondent à ces angles, on aura 

(*■*) = <*> v/( 1+ i!r) +(S) +(£)’ > 

<..5)=wet)’+(> +?)■+(?)•• • . 

<v> =M. +£)•+(&>•+(£>■. 

■ m-w&îH' +?;+(?)•■ ■ 

d’où l’on voit que les côtés opposés (i,a), (3,4) sont égaux entre 
eux, ainsi que les côtés opposés (i,3), (a, 4); et que par consé- 
• quent le quadrilatère est un parallélogramme dont les deux^côtés 
contigus (i,a), (x,3) seront, en négligeant sous le signe les quan- 
tités du second ordre vis-à-vis de celles du premier, 

(i,a) ;= ■+■ ^~) , (i,3) arf/(i+ 

• 

i5. A l’égard de l’angle compris par ces deux côtés, on le trou- 
vera par le moyen de la diagonale (a, 5), laquelle, en prenant de 
même la racine carrée de la somme des carrés des différences des 
coordonnées respectives des systèmes (a) et (3) , devient 

( a . 3 ) 
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Or en nommant a. l’angle dont il s’agit, le triangle formé parles 
trois côtés (1,2), (j., 3 ), (2,5) donne 


cos a «= 


»(*.'■*) x (i, 3 ) ' 


Substituant dans cette expression les valeurs trouvées de (1,2), 
(i, 3 ), (2,3), effaçant les termes qui se détruisent, et négligeant 
les infiniment petits du second ordre et des ordres supérieurs, 
on aura 

<Ux , dt y 

cosa = iÇT + af» 

©ù l’on voit que l’angle a. ne diffère d’un angle droit que par des 
quantités infiuiment petites, puisque son cosinus est infiniment petit. 


t 4 . Si on applique la même analysç aux. deux autres faces dxdz, 
dydz du rectangle dxdydz, on trouvera que ces faces se changent 
aussi en parallélogrammes; de sorte que les trois faces opposées 
seront aussi des parallélogrammes, comme on peut le démontrer 
facilement par la Géométrie. Par conséquent le nouveau solide sera 
un parallélépipède dont les côtés, qui forment un angle solide, 
seront 




ot nommant a, y les angles compris entre ces côtés, on aura 


dtx . dty 

003 * = -^+^, 


dtx , dl * 

cos /3 = 

dty . dix 
cos > = + 


D’où Ton peut conclure que la variation du parallélépipède rectan- 
Méc. anal. Tome /. a 5 
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gulaire dxdydz est rigoureusement exprimée par la formule donnée 

plus haut (art. 11). 

1 5 . On voit aussi par là que sî les variations Jx, J'y, Jz n’étaient 
fonctions respectivement que de x,y, s, on aurait rigoureusement 
coset = o, COS-/3 = o, cos y — o; de ^>rlc que le parallélépi- 
pède rectangle dxdydx demeurerait rectangle après la variation. 
Or comme le changement de fgrmc de ce parallélépipède n’est 
qu’infiniment petit et n’influe point dans la valeur de sa solidité, 
il s’ensuit que sans rien ôter à la généralité du résultat, on peut 
supposer que les variations Jx, Jy, Jz soient simplement fonctions 
de *, de y et de s, comme nous l’avons lait dans l’article 5 i de- 
là section IV. * 

« », 

16. Ayant ainsi la vraie valeur de J .(dxdydz), on la prendra 
pour celle de JL , et l’on aura 

JL = dxdydz (fj + Ç + £) 

On substituera donc cette valeur dans l’équation générale de Par- 
tiel e 10, et mettant en même temps pour dm sa valeur r dxdydz 
on aura Féquation » 

. c r(xjx+ rJy + zJs) ) 

(£+$+%) 

et il ne s’agira plus que d’y faire disparaître les doubles signes dJ 
par la méthode exposée dans le § II de la quatrième section. 

• » , di'x 

17. Considérons d’abord la quantité Sk dxdydz, où le signe S 

dénote une triple intégrale relative à x,y, z ; il est clair que comme 
la différence de Jx n’est relative qu’à la variation de x, il ne fau- 
dra aussi pour la foire disparajtre qu’avoir égartG'i l'intégration 
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relative à *; c’est pourquoi’ on donnera d’abord à cette quantité la 
forme SdydzSA dx ; ensuite on transformera l'integrale simple 

5A dx en A* <f x' — A'<f x — S^J'xdx; les quantités marquées 

d’un trait sc rapportent au commencement de l’intégration, et celles 
qui en ont deux se rapportent aux points où elle finit , suivant la 
notation adoptée dans l’endroit cité. Ainsi la quantité dont il s’agit 
»c trouvera changée en pelle-ci , 

SdydzfA'J'x" — A'JV) —SdycUS ^ Sxdx ; 

ou, ce qui est la ryême chose, 

A(A*cTx* — X'JV) dydz — 5 ^ J'xdxdydc. 

De la même manière et par un raisonnement semblable , on changera 
les quantités SA dxdyâz , et SA *~ y dxdydz , en celles-ci, 

5(A'jy* — A ’Jy)dx'dz — Jj- dySxdydz , 


et 


S (A’J'z' — A'jz')dxdy —S~ J'zdxdydz. 

• ». 

Faisant ces substitutions , on aura donc pour l’equilibre de la masse 
fluide , cette équation générale : 

5 [( r ^-Ê)^ + ( rr '-|)^ + ( rZ -ë) J ' 2 ] *** 

-J- S(A'J'x'—A’J'x')dydz + S(A‘Jy' — A'Jÿ)dxdz 
4- S(A’'Sz’ — A'<f z')dxdf = o , 

’■* , .* 
dans laquelle il n’y aura plus qu’à égaler séparément à zéro les 

coefliciens des variations indéterminées /*, Jy, iz (art. 16, aecL IV). 
j 8. On aura donc d’abord çes trois équations 


dx 


dx 


TX -°Â = °> rr -Sv = °> 


TZ-% = o, 
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lesquelles doivent avoir lieu pour tous les points de la masse 

fluide. 

Ensuite si le fluide est libre de tous côtés, les variations J*', 
jy, Jy J*, jy, Sz’ qui se rapportent aux points de la surface 
du fluide seront aussi indéterminées, et par conséquent il faudra 
encore égaler séparément à zéro leurs cocfficiens, ce (pii donnera 
y —o, à' = o, c’est-à-dire, en général A=o pour tous les points 
de la surface du fluide; et cette équation. servira à déterminer la 
figure de celte surface. 

Il en sera de même lorsque le fluide est renfermé dans un vase j 
pour la partie de la surface où le vase est ouvert; mais à Pégard 
de la partie qui est appuyée contre les parois, les variations JV, 
jy, JV <f x’, Jy', JV doivent avoir entre elles des rapports don- 
né» par la figure de ces parois , puisque le fluide ne peut que couler 
le long des parois ; et nous démontrerons plus bas , que quelle 
que puisse être leur figure, les termes qui renferment les varia- 
tions en question seront toujours nuis d’eux-mêmes; de sorte qu’il 
n’y aura aucune condition relativement à* cette partie de la sur- 
face du fluide. 


- « » 

19. Les trois équations qu’on vient de trouver pour les condi- 
tions de l’équilibre du fluide, donnent 


- — rx 

dx — 


| = rjr > .s = rz ; * 


donc puisque ^ dx -+- jjr dy -f- ~ dz , on • aura 
< 2 A = T(Xd* -f- Vdy+ Zdz ) y 


par conséquent il faudra que la quantité 

r(Xür+ Ydy ■+■ Zdz) 

soit une différentielle complète en x, y, z; et cette condition ren- 
ferme seule les lois de l’équilibre des fluides. 
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Si on élimine la quantité A des mêmes équations, on aura les 
suivantes : 

d.TX d.TY 

dy dx 9 

d.TX d.TZ 

* d£ dx 9 

d.TY d.TZ 

dt ~~~ dy 9 

équations qui s’accordent avec celles de l’article g. 

Ces conditions sont donc nécessaires pour que* la masse fluide 
puisse être en équilibre, en vertu des forces X, Y, Z. Lorsqu’elles 
ont lieu par la nature de ces forces, on est assuré que l’équilibre 
est possible; et il ne reste plus qu’à trouver la figure que la masse 
fluide doit prendre pour être en équilibre, e’est-à-dire, l’équaiion 
de la surface extérieure du fluide. 

Nous avons vu dans l’article précédent, qu’on doit avoir dans 
chaque point de celte surface A=o. Donc puisque dx = T(Xdx 
4* Ydy -f- Zdz) , on aura en intégrajîl, 

• « 

* — fT(Xdx -f- Ydy -f- Zdz) -f- const. ; 

* 

par conséquent l’équation de la surface extérieure sera 

fT(Xdx 4- Ydy 4- Zdz) = K , 

/ 

K étant une constante quelconque; et cette équation sera toujours 
en termes finis, puisque la quantité T (Xdx 4 - Ydy 4 - Zdz) est 
supposée une différentielle exacte. « 

00 . La quantité X&4- Ydy + Zdz est toujours d’elle-même une 

différentielle exacte, lorsque les forces X, Y, Z sont le résultat 

d’une ou de plusieurs attractions proportionnelles à des fonctions 

quelconques des distances aux centres, puisqu’on “a en général par 

l’article 1 de la section Y, k * 1 

* # 

Xdx+ + Zdz ^Pdp+Qdÿ+JRdr-j- etc. * 
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Nommant cette quantité rfTI, on aura alors <iX=e Tt/TI; donc pour 
que <£\ soit une difTérenlielle complète, il faudra que T soit une 
fonction de n. Par conséquent A=/Tdn sera aussi nécessaire- 
ment une fonction de n. 

On aura donc dans ce cas , qui est celui de la nature , pour la 
figure de la surface l'équation , fonct. n = K ; savoi^ n = à une 
constante , de même que si la densité du fluide était uniforme. De 
plus, puisque n est constante à la surface > et que T est fonction 
de n, il s’ensuit- que la dcusité T doit être la même dans tous les 
points de la surface extérieure d’une masse fluide en équilibre. 

Dans l’intérieur du fluide la densité peut varier d'une manière 
quelconque, pourvu qu elle soit toujours une fonction de n ; elle 
devra donc être constante partout où la valeur de n sera constante; 
de sorte que n = 4 sera en général l’équation des couche» de même 
densité, h étant une constante. Donc difTérentiant, on aurar/n=o, 
ou Xdx-\-Yày -\-Zdz—o pour l’équation générale de ces couches; 
et il est visible que cette équation est celle des surfaces auxquelles 
la résultante des forces X, Y 'Z est perpendiculaire, et quc.Clairaut 
appelle surf ares de niveau. D’où il s’ensuit que ta densité doit être 
uniforme dans chaque couche de niveau formée par deux surfaces 
de niveau infiniment voisines. 

Cette loi doit donc avoir lieu dans la Terre et dans les Planètes, 
supposé que ces corps aient été originairement fluides , et qu’ils 
aient conservé, en 8e durcissant, la forme qu’ils avaient prise en 
vertu de l’utlractioû de leurs parties, combinée avec la force cen- 
trifuge. 

ai. A l’égard de la quantité A dont nous venons de déterminer 
la valeur, il est bon de remarquer que le terme SAj'Z» de 1 équa- 
tion générale de l’article iq représente la somme des momens dou- 
tant de forces A qui tendent à diminuer la valeur de la fonction Z/ 
(sect. IV, art. 7); de sorte que comme on" a fait «T U = J' .dxdydz 
^art. 11), on peut dire que la force A tend à comprimer chaque par 


* 
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ticulc dxdydz du fluide; par conséquent cette force n’esl autre chose 
que la pression que cette particule du fluide souffre également de 
tous côtés, et à laquelle elle résiste par son incompressibilité. 

On a donc en général pour la pression dans chaque point de la , 
masse fluide, l’expression 


SV (Pdx -f- Qdy + Rdz) ; 

et comme la qiftntité sous le signe doit toujours être intégrable pour 
que le fluide soit en équilibre, il s’ensuit que la pression pourra tou- 
jours être exprimée par uue fonction fink^des coordonnées relatives 
à la particule qui éprouve cette pression ; proposition fondamentale 
de la théorie des fluides, donuée par Euler (sect. VI, art. 5 ). 


sa. Pour donner uue application-dc l’équation Tl— dune constante, 
que nous avons trouvée pour représenter la surface d'une masse 
fluide en équilibre (art. 20), nous allons'cousidérer l’équilibre de la 
mer, en supposant qu’elle recouvre la terre regardée comme un so- 
lide de figure elliptique et peu différent de ta «phére, et que chacune 
de ses particules suit attirée à la fois par toutes les particules de kr 
terre et de la mer , et soit animée en même temps de la force cen- 
trifuge provenant de la rotation uniforme de la terre autour de 
son axe. 

C’est ici le lieu d’employer les formules que nous avons domft’es 
dans l’article 10 de la section V. Nous avons désigné par 2 la va- 
leur de la fonction n , lorsque les forces sont le résultat des attrac- 
tions de toutes les particules d’un corps de figure donnée, et nous 
avons donné l’expression de 2 pour le cas où l’attraction est en 
raison inverse du carré des distances, '•et où le corps attirant est 
un sphéroïde elliptique peu différent de la sphère. En conservant 
les dénominations employées dans cet article, et en s’arrêtant apx 
termes qui contiennent le$ secondes dimensions des excentricités e 
et i, on a trouvé • # 




e'+ 1* | r *’y’+ i*t* \ 
a.5r 5 ' J a .iw* / 1 
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où x , y , z sont les coordonnées rectangles du point attiré 
r = y** 4- y‘ 4. s* est la distance de ce point au centre du sphé- 
roïde, et m est la masse du sphéroïde= y ABC., A,B,C étantles 
demi-axes du sphéroïde. 

Si on dénote par T la densité du sphéroïde supposé homogène, 
il faudra multiplier cette expression de 2 par T; et si on suppose 
que le sphéroïde ait un autre sphéroïde pour noya», dont la den- 
sité soit différente , il n’y aura qu’à y;, ajouter la valeur de 2 rela- 
tive à ce nouveau sphéroïde, multipliée par la différence des densités. 
Ainsi en marquant par un trait les quantités relatives au sphé- 
roïde intérieur, et supposant que sa densité soit TH-r', on aura 
pour la valeur totale de 2 , 

,. rm+r'm' , tm(« , +«*) + r , mV+‘ / *) 

x — r -1 J75? ' 

_ rme’+r'm'c'* . _ rmi’+r'm'i'* , 

2.5^ a :5 ?. *• 

a3. Supposons que le point attiré par le sphéroïde soit en même 
temps sollicité par trois forces représentées paraît, gy et hz diri- 
gées suivant les coordonnées x,y et z, et tendantes à les augmenter , 
oû aura —fxdx, — gydy et — hzdz pour leurs momens, et il en 

réspltcra les termes — £j- — à ajouter à la quantité 2 

pour avoir la valeur de n , due à toutes les forces qui agissent sur 
le même point. Ainsi l’équation de l’équilibre sera 

% _f£±JS£±j£.- corut, 

a 

a4. Pour appliquer maintenant ces formules à la question dont 
il s’agit, on supposera que le sphéroïde extérieur est la mer, dont 
la -densité est r, et que le noyau intérieur est la terre, ayant la 
densité r -f- U, et on placera le point attiré à la surface de la mer, 
ci* faisant coïncider les coordonnées x, y, z de ce point avec les 
coordonnées a, b, c de la surface du sphéroïde extérieur. On aura 

alors 


Digitized by Google 


PREMIÈRE PARTIE , SECTION VU. ’ 
alors, pour que cette surface soit en équilibre, l’équation 
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rm + rW 


rm(e* 4-?) + T + 1' 1 ) 
a. 5 t* 


.fil 

a 


Trae*-#- r'm'e' 1 


+ (* — 73 X 


+c 


R Tm i‘ + r m'i' 1 
a. 5 i s 

= « une constante. 


•fV 

+:)■■ 


Cette équation, dans laquelle r — Vx‘+y+z'-> donri? la figure 
de la surface ; mais nous avons supposé dans les formules de l’ar- 
ticle îo de la section V, que cette surface est représentée par 
l’équation 

^ “T -T* C» y 

en prenant ici x, y, x au lieu de a, b, c; donc il faudra que ces 
deux équations coïncident. 

Tirons de celle-ci la valeur de r enj' et s, et pour cela substi- 
tuons dans r* = z‘, pour x' sa valeur A ' — —£■ — ~^r> 

on aura, en mettant pour B' et C* les valeurs A' + e x , A‘ -\-i * 
(article cité), 


r* = A’ + 


e'y' |V 

A‘-H" A‘+i' ’ 


d’où l’on tire, en rejetant les puissances de e et i supérieures à e*. 
et i*, auxquelles nous n’avons point égard ici, 


i 1 tV 

7 — A aA i • 


On substituera donc cette valeur de ainsi que celle de x*, dans 

la première équation , et rejetant toujours les termes qui contien- 
draient e*, i*, e *, »*, etc., on aura 


MC-c. anal. Tome /. 


26 
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rm-f r'm' r , ni'(f , »J-» v ‘) fyf 

A a. 5 A' ' a 

, (-1 rmg’+r ' mY* | er fA l ( rm+T^m')e* \ , 

\ a.5 W 5 "'a a/f* a^ 1 


/_ rnu* + r'ra'i'* A /,*• (rin + r'ra')/*\ , 

V a .SA^ ' a aC‘ aat 4 / * 

= à une constante. 

Cette équation devant être identique, il faudra que les cocfliciens 
des quantités variables y % et s* soient nuis , ce qui donnera les 
deux équations • • 

3 r’m V * fornH-SrinQ** .g 

a . 5.^ • â.5 Jÿ 5 ' a utf ® r 


3 T m'j'* (3r.n+5r né) i‘ 


^ o > °j 


qui serviront à déterminer les deux excentricités e et i de la sur- 
face elliptique de la mer. . 

a5. On sait que la force centrifuge est proportionnelle à sa distance 
de l’axe de rotation et au carré de la vitesse angulaire de rotation. 
Donc si on prend l’axe qui est aussi l'axe des coordonnées x, 
pour l'axe de rotation, et que f soit la force centrifuge à la distance A 

de l’axe , on aura ^ pour la force centrifuge d’un point quelconque 

du sphéroïde, en faisant u = v(x‘ -f- =*; cette force étant dirigée 
suivant la ligne u et tendant à l’augmenter, donnera le moment 

— ~î, dont l'intégrale — savoir — ^ - v - , devra être 

ajoutée à la quantité 2 , pour avoir égard à l’effet de la force cen- 
trifuge. Ainsi ou aura les conditions de l’équilibre de la mer, en 
vertu de l’attraction réciproque de toutes les particules de la mer 
et de la terre , et de la force centrifuge due à la rotation de la terre , 

en faisant dans les deux équations précédentes /= o , g = ^ , 
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Puisque les deux constantes g et h sont égales , on voit par ces 
équations que si les excentricités, e et ï de la terre sont égales, on 
aura aussi les deux excentricités e eU i de la figure de la mer égales 
entre elles; de sorte que si la terre est un sphéroïde de révolution, 
la mer en sera un aussi. Mais si la terre n’est pas un sphéroïde de 
révolution, la mer ne le sera pas non plus, et les deux équations 
dont il s’agit donneront les valeurs de ses deux excentricités e, i, 
qui seront différentes des excentricités e et i de la terre. 

26 . Au reste, celte solution n’est exacte qu’aux quantités e‘, i% 
e'*, »"* près; et si on voulait avoir égard, dans les valeurs de 2 et 
de r , aux termes qui contiendraient des puissances supérieures de 
ces quantités, il ne serait plus possible de vérifier en général 
l’équation 

f( y* _1_ 

2 — - = d une constante , 

pour la surface d’équilibre; d’où il faudrait conclure que celte sur- 
face n’a point rigoureusement la figure d’un sphéroïde elliptique. 

Je dis en général , parce que dans le cas où le sphéroïde est 
homogène et sans noyau intérieur d’une densité différente , on a 
trouvé que les attractions sur un point quelconque de la surface , 
suivant les trois ordonnées x , y, z, sont représentées exacte- 
ment par les formules 

niZ-i , m My , m Nz, 

où L, M, N sont des fonctions de A , B, C données par des in- 
tégrales définies; d’où l’on déduit pour 2 celte expression rigoureuse 

2 = S x (£*» 4- My + Nz'). ‘ 

Ainsi l’équation de l’équilibre 2 — = const. étant de la 

même /orme que l’équation du sphéroïde ^.+^+ ^ — 1 > oa 
peut, à cause ^e la constante arbitraire, les rendre identiques par 
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ces deux conditions, 

roV — f f . mA : — f yf 

~~mL — B‘\ mi O ’ 

lesquelles donnent B—C, parce que les quantités .V et JV sont 
des fonctions semblables de B , C et de C, /?; elles se réduisent ainsi 
à une seule qui sert à déterminer le rapport de y 4 a B. 

Ce cas est jusqu’à présent le seul pour lequel on ait trouvé une 
solution rigoureuse qu’on doit à Maclaurin; de sorte que le problème 
de la figure de la terre, envisagé physiquement, n’est résolu exacte- 
ment qu’en supposant le sphéroïde fluide et homogène. Dans ce cas, 
les deux équations approchées, trouvées plus haut(art. a 4 ), donnent, 

en faisant 1 = î , r=o, g=h = ^ et c= ï , celle-ci : — f=o. 

Si. on compare la force centrifuge à la gravité prise pour l’unité, 
laquelle est, aux quantités e* près, il n’y aura qu’à faire 
^si, et l’on aura |^==f==a d’où l’on tire ~=\f i+ 

Or on a f = donc ~ A = “ à très-peu près, comme on le 
sait depuis long-temps. . 

§ 1 1 L 

De l’équilibre d'une masse fluide libre avec un solide qu’elle recouvre. 

37. Les lois .particulières de l’équilibre d’un fluide avec un solide 
qui ÿ est plongé, ou dans lequel il est renfermé, lorsque tous les 
points du fluide et du solide sont sollicités par des forces quel- 
conques, dépendent des termes de l’équation générale (art. 17) qui 
se rapportent aux limites, et qui ne contiennent que des intégrations 
doubles. * 

Ces termes donnent cette équation aux limites , 

<# 

S^’{fx'dydz-\- Jy'dxdz -f- iz'dxdy) 

— - SA\dx'dydz -f- S’ydxdz 4- S~zdxdy) Ifc'o, .j 
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laquelle doit se vérifier ddns tous les points où le fluide est contigu 
au solide. 

28. Considérons d’abord le cas d’une masse fluide dont la surface 
extérieure est libre, et qui environne un noyau solide fixe de figure 
quelconque. 

En prenant l’origine des coordonnées dans un point de l'intérieur# 
du noyau, les quautités marquées d’un trait se rapporteront à la 
surface du noyau, et les quantités inarquées de deux traits se rap- 
porteront à la surface extérieure du fluide. Ainsi on aura d'abord , 
pour tous les points de cette surface, l'équation A' = o, laquelle 
donne, comme on on l’a déjà vu plus haut (art. 19), 

SV (Xdx + Ydy + Zdz) — K, 

. « * 
pour la figure de cette surface. , 

Il ne restera donc à vérifier que l’équation 

8X{£x'dydz 4- J'y' dxdz 4“ Jz dgfjy) = O , 
flont tous les termes se rapportent à la surface du noyau. 

ag. Comme l’intégration de ces termes est relative aux coordon- 
nées dont les différentielles entrent dans l'expression des élémens ■ 
superficiels dxdy , dxdz , dydz , il faut commencer par réduire ces 
élémens à une meme forme; ce qu’on peut obtenir en les rappor- 
tant à l’élément de la surface auquel ils répondent. 

Désignons par dX l’élément de la surface qui répond à l’élément 
dxdy du plan des x, y; et nommons y l’angle que le plan tangent 
fait avec le même plan des x, y-, on aura, par la propriété connue 
des plans, dxdy — ds % cos y', et l’intégrale SX Jz' dxdy deviendra 
SX cos y'J'zds', laquelle devra s’étendre à tous les points de la sur- 
face du fluide. 

De même si ds‘ est l’élément de la surface qui répond à l’élément 
dxdz du plan des x, z, et qu’on nomme /S' l’angle que le plan langent 
fait avec ce même plan des x, z, on aura dxdz—df' coffi', cl Tinté- 
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grale SXfy'dxdz deviendra SA' cos pjydf‘, laquelle devra s’étendre 

également par toute la surface du fluide. 


*5o. Je remarque maintenant que quoique les deux élémens ds* 
et dtr' de la surface puissent n’ètrc pas égaux entre eux , néanmoins 
comme les deux intégrales qui renferment ces élémens se rapportent 
la même surface, rien n’empèchc d’employer le même élément dans 
ces deux intégrales, puisque , par la nature du calcul différentiel , la 
valeur absolue des élémens est arbitraire et n’iuflue point sur celle 
de l’intégrale. Ainsi on pourra changer l’intégral» SA'cos/3'<fy'c/j* en 
SA' cos/3 'J'y du*. 

Parle même raisonnement, l’intcgrale SXfxdydz pourra se mettre 
sous la forme .SA'co'sa'cTï'rL*, en -nommant a! l’angle que le plan 
tangent fait avec le plan des x, y. 

D’ailleurs il est évident qu’on peut toujours prendre les élémens 
d.x, dy , dz tels qu’ils satisfassent aux conditions 

d.uly — COS ÿds % , dxdz — COS /3 'cL‘, dydz = COS It'ds ' , * 


lesquelles donnent 

«='V(W> W(^> 

Par ces. transformations, l’équation aux limites deviendra enfin 


&A'(cos*'JV -f- cos P’Sy -+- cosy'JVjds* = o, 

l’inlé^afion devant s’étendre sur toute la surface du fluide contigu 
au noyau. 


3i. Supposons que la figure de cette surface soit représentée par • 
l’équation différentielle 

Adx -f- Bdy + Cdz — o. 

En nommffnt /3' , y' les angles que le plan tangent fait avec 


t 


% 
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les plans des x, y, des x, s et des y, z, on a par la théorie- 
des surfaces, 


cos a = 

A 

Ÿi.A' + B' + O}' 

cos /3' — 

B 

ÿ(A'+H' + C ') 1 

cos y = 

c 

yi.r+B'+ot 


Donc l’équation de l’article précédeut, relative à la surface, deviendra 



Mx'+nty+a^ ^ _ 


o. 


Comme cette surface est donnée de figure et de position , les va- 
riations Sx, Sf, Sz des coordonnées des particules qui y sont con- 
tiguës doivent avoir entre elles une relation dépendante de l’équation 
de la même surface -, ainsi ayant supposé cette équation Atlx'- \-/idy 
-f- Cdz—a, on aura aussi nécessairement ASx'+BSy-\-CSz'x=o, 
ce qui satisfait à l'équation aux limites tic l'article précédeut , saus 
qu’il en résulte aucune nouvelle équation. 


52. Soit p une ligne perpendiculaire à la surface dans le point 
auquel répondent les variations Sx, Sy', Sz', et terminée à un point 
fisc. Puisque a ! est l’angle que le plan tangent fait avec le plan des 
y, z, ce sera aussi l’angle que la perpendiculaire p à ce plan fait 
avec l’axe des a-, qui est perpendiculaire au même plan des y, z. 
De même /3' sera l’angle de cette perpendiculaire avec fax# des y, 
et y sera l’angle de la même perpendiculaire avec l’axe des z. Donc 
quelles que soient les variations Sx 1 , Sy', Sz', on aura en général 
par l’articlô 7 de la seconde section, en changeant d en S, 

Sp'z= cos a.' Sx -f- cos/3 'Sy + cos ySz'y , 

et l’équation de l'article 3o, relative à la surface du fluide, pourra 
sc mettre sous la forme 

SA'Sp'da* = 0 , 
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où l’on voit que chaque élément X'dx'Sp' de celte intégrale représente 
le moment d’une force A'cfe* appliquée à l'élément d.s‘ de la sur- 
face, et dirigée suivant la perpendiculaire p' à celte surface. De sorte 
que l’intégrale Sh.'S p'dx’ représentera la somme des momens de toutes 
les forces A' appliquées à chaque point de la surface et agissant per- • 
pcndiculairemcnt à cette surface. 

Celte force égale à M est évidemment la pression exercée par le 
fluide sur la surface du noyau, et qui est détruite par la résistance 
du noyau. Mais on peut en général réduire à la forme S\Spds‘ tous 
les termes de l’équation aux limites qui se rapportent à lu surface 
du fluide, soit que cette surface soit libre ou non ; et fl est évident 
que la pression A doit être nulle dans tous les points où la surface 
est libre j ce que nous avons déjà trouvé d’une autre manière (art. 1 8). 

33. Si le noyau recouvert parle fluide était mobile, alors il faudrait 
augmenter les variations «f*, S'y , Sz des variations dépendantes du 
changement de position du noyau. 

Pour distinguer ces différentes variations , nous désignerons par 
<Tx, efy, St les variations ducs simplement au déplacement des par- 
ticules du fluide, relativement au noyau regardé comme fixe, et 
nous dénoterons par S?, S> i, S' les variations qui dépendent du 
déplacement du noyau. Celles-ci sont exprimées par les formules 
suivantes, que nous avons trouvées dans l’article 60 de la section V, 

Si = SI + zSM — ySN, 

S v z — Sm-— zS la -f- x S N , 

SK, = Sn -+- ySL — xSM. 

Ainsi dans l’équation, générale de l’articjc 17, il faudra mettre 
Sx -h Si, Sy+Sn, Sz-hSÇ à la place de Sx, S'y , Ss; et 
ensuite égaler à zéro les termes affectés des variations Sx, Sy, Si, 
ainsi que ceux qui se trouveront affectés des nouvelles variations * 
Si, Sm, Sn, SL, SM, SN, après les avoir fait sortir hors des 
signes S, puisque ces variations sont les mêmes pour toutes les 
particules du fluide. 

On 
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On voit d’abord que l’introduclion des variations J'Ç, j'n ) 
n’apporte aucun changement aux équations qui doivent avoir lieu 
pour tous les points du fluide, et qui résultent des termes affectés 
d’une triple intégration, parce qu’eu égalant à zéro les coellicicns 
de cTx, J'y, J'z, dans ces termes, les variations J%, d'n, J'ç dis- 
paraissent en même temps. D’où il suit que les lois générales de 
l’équilibre contenues dans les formules de l’article 19, sont indépen- 
dantes de l’état comme de la figure du noyau. 

34. Il n’y a donc à considérer que l’équation aux limites que 
nous avons réduite, dans l’article 5o, à la forme 

Sâ'(cos «d'oc' -f- cos /3jy -f- cosyjz') ds * = o. 

En y substituant pour JV, d'y', JY les valeurs J'x'-f-J'Ç', jy-f-jy, 
JY + JC marquées d’un trait, pour les rapporter à la surface du 
fluide contiguë au noyau, elle devient 

5A'(cos«d'x' -f- cos /8 d'y' cos> JV)<is* 

-f- Sx / (cosaJ'i'' -f- cos /2JY -f- cos yJÇ)da' = o. 

La partie qui contient les variations J'x', J/, JY est nulle d’clle- 
même, comme nous l’avons démontre dans l’article 3i. L’autre 
partie du premier membre de l’équation devra donc aussi être nulle. 
On y substituera les valeurs de J£', JV, JC, et on égalera ensuite 
séparément à zéro les quantités multipliées par Jl, [Jm , Jn, 
JL , J'M, JN j on aura ces six équations, 

Sx’ cos fteis* = o , SA' cos /3t£s* = o , SX' cosyds* = o, 

SX’ (y cos y — z' cos f})ds‘ — o, 

SA'( 2' cos* — x'cos y)da' = o, 

SA'( x'cos /3 — y'cos oi)di‘ = o , 

qui seront nécessaires pour l’équilibre complet du fluide et du 
solide. 

Ces équations”répondent à celles de l’article 6a de la section V, 
Méc. anal. Tome h 37 
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en substituant dt' pour tfm, et A'cos a. , A'cos /3, A'cos > pour X, 
Y, 7. En effet, A' étant la force de pression qui agit perpen- 
diculairement sur la surface du noyau solide, A'cos a, A'cos <3, 
A' cos y seront les forces qui en résultent, suivant les directions 
des coordonnées x, y , z, et il faudra que le solide soit eu équi- 
libre, chacun des points de sa surface étant sollicité par ces mêmes 
forces. 

55. Mais lorsqu’un fluide est supporté par un solide de figure 
donnée, et que l’un et l'autre sont sollicités par des forces quel- 
conques -, il est plus simple de tirer directement la solution du pro- 
Mème de l'équation fondamentale de l’article 16 , en y substituant 
immédiatement pour dV, Jy, Jz, leurs valeurs complètes cfi+dç, 
*f y — cf m , Jy. —f— cf £ (art. 33). 

Les variations cf x , d'y, dV. étant indépendantes des antres va- 
riations d7, dVn, etc., donneront une équation semblable à celle de 
l’article 17 , et fourniront les mêmes résultats pour l’équilibre du 
fluide , que dans le cas où le solide est supposé fixe. 

A l’égard des autres variations <TÇ, d'n, J(, il est d’abord aisé 
de voir qu’elles ne donnent rien dans les valeurs des différences 

partielles puisque les variations d'/, cf m, Jn, JL, 

JM, ef-V sont censées indépendantes de x, y, x. 

Ainsi il suffira de substituer cf£, d'n, <f£ à la place de Jx f J'y, 
J s dans la formule 

SQiJx + YJy + ZJz)Vdxdyds, 

et dcgaler séparément à zéro les quantités multipliées par cha- 
cune des six variations Jl, Jm, Jn, JL, JM , d\V, après les 
avoir fait sortir hors du signe S. 11 est visible qu’on aura do 
cette manière les mêmes équations qu’on a trouvées dans la sec- 
tion cinquième (chop. IV), pour l’équilibre d’un corps solide dont 
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chaque particule dru, qui est ici Xdxdydt est animée par des forces 
quelconques X, Y, Z ; de sorte qife l’on a pour l’équilibre d’un 
fluide sur un noyau mobile , les mêmes équations que si le fluide 
devenait solide. 


56. Il résulte de ces deux manières d’envisager les variations , 
que la pression du fluide sur la surface du noyau équivaut à 
l’action de toutes les forces qui sollicitent chaque particule du fluide, 
en supposant que le fluide soit considéré comme solide, et que le 
noyau soit augmenté de toute la masse du fluide devenu solide. 

Comme ce théorème de Statique es^ important, nous croyons 
devoir montrer d’une manière plus directe comment il se déduit 
de nos formules. 

Tout se réduit à démontrer que l’équation 

5 (X«f g ■+- Tcfn + ZSt)Xdxdydz = o , 
donne les mêmes résultats que J’équaUojn aux. limites 
SXWdydz + JY dxdz -(- J X'dxdy) = o. 

Par les conditions de l'équilibre du fluide on a (art. 19 ), 


TX= 


d\ 
Tx » 




Et comme les valeurs de J^, JVi, fart. 53) sont respective- 
ment indépendantes de x, y , z, on aura aussi 


rxJ? = 


d.>*Z 


rrJV = 


d.>h 

dy * 


rz«rçs=-j£. 


ainsi 1 » première équation deviendra 


Le premier terme sous le signe est intégrable par rapport à x, 
le second par rapport à y , le troisième ptfr rapport à s 3 donc si on 
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exécute ces intégrations partielles , comme on l'a fait dans l’article 17, 

il en résulte l’équation aux limites 

8X(t?dydz 4- J'ifdxdz + SÇdxdy) 

— SX(fl%dydz + J'ridxdz 4- c f'Çdxdy) — o. 

Mais on a A* = o (art. a3) à cause que la surface extérieure du 
fluide est supposée libre; donc il ne restera que l'équation 

SXiflÇdydz 4- Mdxdz 4- fÇdxdÿ) = o. 

Ainsi les deux équations reviennent exactement au même. 

57. Puisque, relativement aux variations dépendantes du dépla- 
cement du noyau , on peut regarder le fluide qui le recouvre, comme 
s'il ne faisait qu’une masse solide avec lui; lorsque tous les points 
du noyau seront aussi sollicités par des forces quelconques , il n’y 
aura qu’à tenir compte de ces forces, comme de celles qui solli- 
citent les particules du fluide, et appliquera l'équilibre de la masse 
composée du fluide et du solide, comme si elle ne formait qu’un 
solide continu, les solutions données dans le chapitre IV de la 
cinquième section. 

5 iv. 

De l’iquilibre des fluides incompressibles contenus dans des mses. 

38. L’équation générale aux limites de l’article 37 doit se vérifier 
pour tous les points des parois du vase dans lequel le fluide est 
renfermé. 

Mettons celle équation sous la forme • 

S(A'«JV — A ’fx')dydz 
4- S{A'fy — A '<?y')dxd= 

4- ■SCA'/z" — A 'iz)dxdy = o, 

et considérons d’abord k? termes S(A"JV — X£z)dxdy, dansles- 
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quels JV et Sz' sont les variations de l’ordonnce s , en tant qu’elle 
sc rapporte aux deux points de la surface du fluide qui répondent 
aux mêmes coordonnées xcly. 

Il est évident que les variations Sz' tendent à faire sortir les 
particules delà surface hors de la masse fluide, et que les varia- 
tions Sz", en les supposaut toutes deux positives, tendent à faire 
rentrer dans cette masse les particules de la surface opposée; de 
sorte qu’en donnant à celle-ci le signe négatif, les variations Sz' 
et — Sz' tendront également à faire sortir hors de la masse fluide 
les particules de la surface; et la double intégrale 

S(A'Ss‘ 4- A'X— Sz)dxdy 

représentera la somme de toutes les quantités xSzdxdy qui ré- 
pondent à tous les points de la surface du fluide, et dans lesquelles 
. les variations St seront censées avoir la meme tendance du dedans 
de la masse fluide au dehors ; ainsi , avec cette condition nous pou- 
vons donner à cette intégrale celte forme plus simple Skdzdxdy, 

De la même manière et avec les mêmes conditions, on pourra 
ramener les deux autres intégrales doubles S(A" S y ' — A ’Sy^dxdz et 
S(\'Sx’ — \'Sx')dydz , à la forme SXSyrlxdz , SXSxdyds. 

Ainsi l’équation aux limites dont il s’agit pompa se mettre sous 
celte forme 

SXSzdxdy 4- SXSydxds 4“ ShSzdydx , 

qu’on peut encore réduire , par l’analyse de l’article 53, à celle-ci : 

iSA(cos«<f* 4- cos /3J> -f- oo&ySz)d» % = o, 

dans laquelle a., /}, y sont les angles que le plan tangent à la sur- 
face, dans le point qui répond aux coordonnées x, y, t, fait avec 
les trois plans des y, r, des ,r, s et des x,y. L’intégration de 
cette équation devra s’étendre à toute la surface du fluide; et 
les variations Sx, Sy, Sz seront censées toutes dirigées du dedans 
de la masse fluide au dehors. 
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59. Dans les points où la surface est libre, les variations Sx , 
Sy, Sz demeurant indéterminées, on ne peut satisfaire à l’équation 
qu’en faisant A — o, ce qui donnera la figure de cette surface, 
comme nous l’avons vu dans l'article 18. 

Pour tous les autres points de la surface où le fluide est contigu 
aux parois du vase, si on marque d’un trait les quantités qui s’y 
rapportent, ou aura, relativement à ces parois, la même équation 
qu’on a trouvée par rapport à la surface du noyau recouvert d’un 
fluide (art. 5 o). Ainsi toutes les conclusions qu’on a tirées de cette 
équation , depuis l’article qu’on vient de citer jusqu’à la fin du para- 
graphe précédent, peuvent s’appliquer aux parois du vase dans le- 
quel le fluide est renfermé, quelle que soit d'ailleurs sa figure, et 
soit qu’il demeure fixe, ou qu’il doive être en équilibre, par la pres- 
sion du fluide et par l’action des forces étrangères qui le tirent dans 
des directions quelconques. 
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HUITIÈME SECTION. 

De l'équilibre des fluides compressibles et élastiquesi 

S * 

oient, comme dans l’article iode la section precedente, 

X, Y, Z les forces c^ji agissent sur chaque point de la tuasse 
fluide, réduites aux directions des coordonnées -r, y, z, et ten- 
dantes à diminuer ces coordonnées; on aura d’abord SÇXJ'x-i-YJy 
~\-ZJ'z)dm pour la somme de leurs momeus. 

Dans les fluides élastiques il y a de plus une force intérieure qu’on 
nomme élasticité ou ressort, et qui tend à les dilater, ou à aug- 
menter leur volume. Soit donc e l’élasticité d’une particule quel- 
conque rfm; cette force tendant à augmenter le volume dxdydz de 
la même particule , aura ou pourra être censée avoir pour moment 
la quantité — (é' ■ (dxdydz) par l’article y de la seconde section. Je 
donne ici le sienc — au moment de cette force, parce que celle-ci 
tend à augmenter la variable dxdydz , tandis que les forces X, 
Y, Z tendent à diminuer les variables x , y , z. Ainsi la somme 
des momeus provenons de l’élasticité de toute la masse fluide , sera 
exprimée par — 5;cf (dxdydz). 

Donc la somme totale des momens des forces qui agissent sur le . 
fluide, sera 

S{Xéx 4- Fjy -H Zj'z) rfm — Sié (dxdydz) ; 

et comme il n’y a ici aucune condition particulière à remplir , on 
aura l’équation géucrale de l’équilibre, eu égalant simplement cette 
somme à zéro. 

a. On aura donc pour l’équilibre des fluides élastiques , une équa- 
tion de la meme forme que celle que l’on a trouvée dans la sec- 
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tion précédente (art. 10) pour l’équilibre des fluides incompressibles , 
puisque dans celle-ci <TZ, = f(dxdydz) (art. 11), ce qui rend le 
terme SXSL provenant de la condition de l’incompressibilité, entiè- 
rement semblable au terme SeJ'(dxdydz ) dû aux momens des forces 
élastiques. 

Il s’ensuit de là que les formules trouvées pour l’équilibre des 
fluides incompressibles, s’appliquent immédiatement et sans au- 
cune restriction» l’équilibre des fluides élastiques, en y changeant 
simplement le coefficient A en — *, c’est-à-dire en supposant 
que la quantité A qui exprimait la pression dans les fluides incom- 
pressibles , étant prise négativement, exprime la force d’élasticité de 
chaque élément d’un fluide élastique. 

5 . L’éslaticité e dépend de ki densité et de la température do 
chaque particule du fluide, et on doit la regarder comme une fonc- 
tion connue de ces deux quantités ; mais la densité de chaque par- 
ticule est inconnue parce qu’elle dépend du rapport de la masse dm 
de la particule à son volume dxdydz ; et le calcul différentiel ne 
peut déterminer ce rapport, qui dépend du nombre de particules 
élémentaires contenues dans l’élément différent^dxdyd* de la 
masse fluide. 

On ne peut donc connaître la valeur de l’élasticité qu’à poste- 
riori , par le moyen des forces qui tiennent le fluide en équilibre. 

. Ainsi il faudra déterminer la valeur de c comme on a déterminé 
celle de A dans l’article 1 9 de la section précédente. 


4 . En changeant A en — e, on aura par cet article les équations 

£ + rx=o, | + rr=o, £ + rz = °, 

lesquelles donnent 

di -}- T(Xdx -f- Ydy + Zdz) = o, * 


et 
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et par conséquent 

< = const. — ST(Xdx~\-Ydy-\-Zdz), 

Ainsi b quantité T(Xdx'+ Ydy+Zdz) doit être une différen- 
tielle complète pour l’équilibre des fluides élastiques, comme pour 
celui des fluides incompressibles. 

De b on conclura aussi, comme dans l’article ao de la section 
précédente, que lorsque la quantité Xdx+Ydy+Zdz est elle-même 
une différentielle complète, la densité T devra être uniforme dans 
chaque surface de niveau. 

5. En désignant par fl la chaleur qui a lieu dans chaque endroit 
de la masse fluide , on suppose ordinairement pour l’air e propor- 
tionnelle à rfl, en faisant abstraction des autres causes, telles que les 
vapeurs, l’électricité, etc. , qui peuvent influer sur son ébsticilé. 

Substituons dans l’équation dt+l{Xdjc-\- Ydy+Zdz) pour V 
sa valeur elle deviendra 

} Xtlx -f- } dy -f- Zdz 

m 7~ i 6 =°- 

La chaleur étant produite par des causes locales, b quantité 9 
sera une fonction donnée de x,y,z;et il faudra, pour que i’équa- 
tiou précédente puisse subsister, que b quantité 

Xdx + Ydy + Zdz 

f ’ 

soit une différentielle exacte. 

f m, m », 

6. Donc dans le cas de la nature où Xdx ■+- Ydy + Zdz = rfn 
(art. ao, sect. précéd.), il faudra que 9 soit une fonction de ri; par 
conséquent on aura dB = o lorsque rfn = o; d'où U suit que b 
chaleur doit être constante dans*chaque surface de niveau à laquelle 
b pesanteur est perpendiculaire ; autrement il sera impossible que 
1 atmosphère puisse être en équilibre. Ainsi il faudrait, pour que l’air 

Méc. anal. Tome I. a 8 
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pût être en repos, que la température fût égale sur toute la surface Je 
la terre, et qu’elle ne variât, en s’élevant dans l’atmosphère, que 
d’une couche de niveau à l’autre. 


n. A l’égard de l’équation aux limites pour la surface du fluide j 
en employant la réduction de l’article 3a de la section précédente , 
elle devient S<Spds' = o, et sous cette forme elle est évidente par 
dlc-mèmc ; car à la surface il n’y a à considérer que la force d’élas- 
ticité « qui agit suivant la ligne p perpendiculaire à la même sur- 
face; et si le fluide est contenu dans un vase, les variations J'p 
sont nulles, et l’équation a lieu d'elle-même ; mais si une partie 
de la surface était libre, il faudrait que l’élasticité e y fût qplle; au- 
trement le fluide n’étant pas contenu se dissiperait. 

8. L’élasticité t, dans l’atmosphère, est proportionnelle à la hau- 
teur du baromètre, que nous désignerons par h. Soit Z la force 
de la pesanteur ; prenons l’ordonnée z perpendiculaire à la surface 
de la terre et dirigée de bas en liaut; l’équation de l’arlicle 5 de viendra 

tlh Zdz 

TOy + T = °, 


laquelle donne par l’intégration , en prenant // pour la hauteur du 
baromètre lorsque z = o , 


ml 


H_ r 7Ai 
T,— J » » 


l’intégrale étant supposée commencer au point où z = o. 

On voit par là que le logarithme du rapport des hauteurs du baro- 
mètre ne dom^rigoureusement qu’une quantité proportionnelle à la 

valeur de l’intégrale / — — comprise entre les hauteurs des deux 

stations; et que pour en déduire la différence de hauteur des stations, 
il faut supposer connue la loi de la chaleur fl en fonction de z. 


v g. On sait que la pesanteur décroît eu raison inverse du carré 
de la distance au centre de la terre. Donc prenant r pour le rayon 
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de la terre, et supposant que z soient les hauteurs verticales au- 
dessus de la surface de la terre, on a Z £_ , g étant la 

gravité à la surface de la terre; et de la Zdz=g — — — -,—gdx, 

en faisant x = ~ L ~ Z 5 ( ' c sorte qu’on aura ml.j== g et la 

difficulté se réduit à avoir fl en fonction de x. 


10. En supposants constante, et faisant, pour abréger, ——K, 
on trouvera 

x = A' /.£ = K(l.II — l.h), 
et l'on aura la valeur de s, par la formule ï=-^| 

1 r 

Si on néglige le terme -, qui est .toujours^inscnsiblc pour les 
hauteurs : qui ne sont pas très-grandes, on a simplement *r=x, 
ce qui donna la règle ordinaire pour la mesure des hauteurs par le 
baromètre. 

Le coefficient K doit être déterminé par l'observation. M. Deluc 
avait trouvé, pour la température uniforme de iG* i du thermo- 
mètre de Réaumur, ce coefficient =10000, en prenant les loga- 
rithmes des tables et les hauteurs eu toises. Pour les autres tem- 
pératures, il l'augmentait ou le diminuait de sa àifi mc partie , pour 
chaque degré au-dessus ou au-dessous de 16“^, et pour les tem- 
pératures variables d’une station à l’autre, il sc contentait de 
prendre la moyenne arithmétique entre les températures des deux 
stations. Depuis on a perfectionné celte règle par des données plus 
exactes , et par de nouvelles corrections appliquées au coefficient K. 

1 1 . Au reste, en prenant, pour la température uniforme, la moyenno 
arithmétique entre les températures extrêmes de la colonne d’air, 
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on suppose que la chaleur diminue en progression arithmétique. 
Pour voir ce que cette hypothèse donne, on fera 8 = ©(i — nz) , 
ou plutôt 0=0(i — nx), pour simplifier les calculs, © étant la 
température lorsque x = o. Substituant cette valeur dans la for- 

mule -j-j intégrant, et remettant ensuite pour n sa valeur liree 
de l’équation précédente, on aura 



= *x 


1.0— l. B 
& — ô 



T+t 


zk 


T + Tt + t‘ 
3k' 



en faisant Q — l+T, 6=£-M, et prenant l pour une tempé- 
rature fixe, et T, t pour les degrés du thermomètre au-dessus de 
celte température. 

La formule de l’article 9 donnera ainsi, en faisant ~ = A', et 


ne poussant^Tupproximation que jusqu’aux secondes dimensions 
de T et t, 

r— k( 1 1 r+t {T-iy \ H 

\ ‘ ak lak' J 'h' 


Les deux premiers termes répondent à la règle de Dcluc , et la 
troisième sera presque toujours insensible. 
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^ SECONDE PARTIE. 


LA DYNAMIQUE. 



PREMIÈRE SECTION. 


Sur les différens principes de la Dynamique. ' ' 

La Dynamique est la science des forces accélératrices ou retar- 
datrices, et des mouvemens variés qu’elles doivent produire. Cette 

science est due entièrement aux modernes, et Galilée est ceKii qui 
en a jeté les premiers fondemens. Avant lui on n’avait considéré 
les forces qui agissent syr les corps que dans l’état d’équilibre; et 
quoiqu’on ne pût attribuer l’accélération des corps pesans, et' le 
mouvement curviligne des projectiles qu’à l’action constante de la 
gravité, personne n’avait encore réussi à déterminer les lois de ces 
phénomènes journaliers, d’après une cause si simple. Galilée a fait 
le premier ce pas important, et a ouvert par là une carrière nou- 
\elle et immense a 1 avancement de la Mécanique. Cette découverte 
est exposée et développée dans l’ouvrage intitulé : Discorsi e dimos- 
traziom matematiche interno a due nuovt scienze , lequel parut pour 
la première fois a Leyde, en i658. Elle ne procura pas à Galilée, 
de son vivant , autant de célébrité que celles qu’il avait faites daus 
le ciel ; mais elle fait aujourd’hui la partie la plus solide et la plus 
réelle de la gloire de ce grand homme. 

Les découvertes des satellites de Jupiter, des phases de Ténus r 
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des taches du Soleil, etc. ne demandaient que des télescopes et de 
l’assiduité; mais il fallait un génie extraordinaire pour démêler les 
lois de la nature di^gs des phénomènes que fou avait toujours eus 
sous les yeux, mais dont l’explication avait néanmoins toujours 
échappé aux recherches des philosophes. , 

Huyghens, qui paraît avoir été destiné, à perfectionner et com- 
pléter la plupart des découvertes de Galilée, ajouta à la théofîe de 
l’accélération des graves celles du mouvement des pendules et des 
forces centrifuges, et prépara ainsi la route à la grande découverte 
de la gravitation universelle. La Mécanique devint une science nou- 
velle entre les mains de Newton , et ses Principes Mathématiques , 
qui parurent pour la première fois en 1687, furent l’époque de cette 
révolution. 

Enfui l’invention du calcul infinitésimal mit les géomètres en état 
de réduire à des équations analytiques les lois du mouvement des 
corps; et la recherche des forces et des mouvemens qui en résultent, 
est devenue depuis le principal objet de leurs travaux. 

.Te me suis proposé ici de leur offrir un nouveau moyen de fa- 
ciliter cette recherche ; mais auparavant il ne sera pas inutile d’ex- 
poser les principes qui servent de fondement à la Dynamique , et 
de présenter la suite et la gradation des idées qui ont le plus con- 
tribué à étendre et à perfectionner celle science. 

1. La théorie des mouvemens variés et des forces accélératrices 
qui les produisent, est fondée sur ces lois générales: que tout mou- 
vement imprimé à un corps, est par sa nature uniforme et recti- 
ligne, et que différons mouvemens imprimés à-la-fois ou successi- 
vement à un même corps , se composent de manière que le corps 
se trouve à chaque instunt dans le même point de l’espace où il 
devrait se trouver en effet par la combinaison de ces mouvemens , 
s’ils existaient chacun réellement et séparément dans le corps. C’est 
dans ces deux lois que consistent les principes connus de la force 
d’inertie et du mouvement composé. Galilée a apperçu le premier 
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ces Jeux principes, et en a déduit les lois du mouvement des 
projectiles, en composant le mouvement oblique, effet de l'impul- 
sion communiquée au corps, avec sa chute perpendiculaire duc à 
l’action de la gravité. 

A l’égard des lois de l’accélération des graves , elles se déduisent 
naturellement de la considération de l’action constante et uniforme 
de la gravité, en vertu de laquelle les corps recevant dans des 
instans égaux dos degrés égaux de vitesse suivant la même (Elec- 
tion, la vitesse totale acquise nu bout d’un temps quelconque, doit 
être proportionnelle à ce temps; et il est clair que ce rapport 
constant des vitesses au temps, doit ^Jrc lui-même proportionnel à 
l’iutcusité de la force que la gravite exerce pour mouvoir le corps ; 
de sorte que dans le mouvement sur des plans inclinés, ce rapport 
ne doit pas être proportionnel à la force absolue (le la gravité, 
connue dans le mouvement vertical , mais à sa force relative , 
laquelle dépend de l’inclinaison du plan, et sc détermine par les 
règles de la Statique; ce qui fournit un moyen facile de comparer 
entre eux les mouvemens des co^s qui ‘descendent sur des plans 
difTércmrhent inclinés. 

Cependant il ne paraît pas que Galilée ait découvert de cette 
manière les lois de la chute des corps pesnns. Il a commencé , 
au contraire, par supposer la notion d’un mouvement uniformément 
accéléré, dans lequel les vitesses croissent comme les temps ; il en 
a déduit géométriquement les principales propriétés de cette es- 
pèce de mouvement, et surtout la loi de l’accroissement des espaces 
en raison des carrés des temps ; ensuite il s’es't assuré par des 
expériences, que cette loi a lieu effectivement dans le mouvement des 
corps qui tombent verticalement ou sur des plans quelconques incli- 
nés. Mais pour pouvoir comparer entre eux les mouvemens sur diffé- 
rons plans inclinés, il a été obligé d’abord d'admettre ce principe pré- 
caire , qne les vitesses acquises en descendant de hauteurs verticales 
égales, sont aussi toujours égales; cl ce n’est que peu avanlsamort, et 
après la publication de ses Dialogues, qu’il a trouvé lu démonstra- 
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tion de ce principe, par la considération de l’action relative de la 
gravité sur les plans inclines, démonstration qui a été ensuite insé- 
rée dans les autres éditions de cet Ouvrage. 

a. Le rapport constant qui dans les mouvemens uniformément 
accélérés, doit subsister entre les vitesses et les temps, ou entre 
les espaces et les carrés des temps , peut donc être pris pour la 
mesure de la force accélératrice qui agit continuellement sur le mo- 
bile; parce qu’en effet cette force ne peut être estimée que par 
l’elTet qu’elle produit dans le corps , et qui consiste dans les vitesses 
engendrées, ou dans les espaces parcourus dans des temps donnés. 

Ainsi il suffit, pour celte estimation des forces, de considérer le 
mouvement produit dans un temps quelconque, fini ou infiniment 
petit , pourvu que la force soit regardée comme constante pendant 
ce temps; par conséquent, quel que soit le mouvement du corps 
et la loi de son accélération, comme par la nature du calcul diffé- 
rentiel, on peut regarder comme constante, pendant un temps 
infiniment petit, l’action de tout? force accélératrice, on pourra tou- 
jours déterminer la valeur de la force qui agit sur le corps à chaque 
instant, en comparant la vitesse engendrée dans cet instant avec la 
durée du même instant , ou l’espace qu’elle fait parcourir pendant 
le même instant avec le carré de la durée de cet instant; et il n’est 
pas meme nécessaire que cet espace ait été réellement parcouru par 
le corps, il suffit qu’il puisse être censé avoir été parcouru par un 
mouvement composé, puisque l’effet de la force est le même dans l’un 
et dans l’autre cas j par les principes du mouvement exposés plus haut. 

C'est ainsi qu’Huyghcns a trouvé que les forces centrifuges des 
corps mus dans des cercles avec des vitesses constantes, sout 
comme les carrés des vitesses divisés par les rayons des cercles , 
et qu’il a pu comparer ces forces avec la force de la pesanteur à la 
surface de la terre , comme on le voit par les démonstrations qu’il 
a laissées de ses théorèmes sur la force centrifuge publiés en 1675 
a la fin du Traité intulé Horologium oscillatorium. 

En 
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En combinant cette théorie des forces centrifuges avec celle des 
développées, dont Huyghens est aussi l'auteur, cl qui réduit à des 
arcs de cercle chaque portion iniiniment petite d’une courbe quel- 
conque, il lui était facile de l’étendre à toutes les courbes. Mais il 
était réservé à Newton de faire ce nouveau pas et de compléter la 
science des mouvemens variés et des forces accélératrices qui peuvent 
les engendrer. Cette science ne consiste maintenant quedans quelques 
formules différentielles très-simples; mais Newton a constamment 
fait usage de la méthode géométrique simplifiée par la considération 
des premières et dernières raisons, et s’il s’est quelquefois servi du 
calcul analytique, c’est uniquement la méthode des séries qu’il 
a employée, laquelle doit être distinguée de la méthode différen- 
tielle, quoiqu’il soit facile de les rapprocher et de les rappeler à un 
même principe. 

Les géomètres qui ont traité, après Newton, la théorie des forces 
accélératrices, se sont presque tous contentés de généraliser scs 
théorèmes, et de les traduire en expressions difiurealicilcs. De lu les 
différentes formules des forces centrales qu’on trouve dans plusieurs 
ouvrages de Mécanique, mais dont on ne fait plus guère usage, 
parce quelles ne s’appliquent qu'aux courbes qu’on suppose dé- 
crites en vertu d’une force uuique tendante vers un centre, et qu’on 
a maintenant des formules générales pour déterminer les mouve- 
mens produits par des forces quelconques. 

» 

3. Si on conçoit que le mouvement d’nn corps et les forces qui 
le sollicitent soient décomposées suivant trois lignes (froites per]>cn- 
diculnires entre elles, on pourra considérer séparément les mouve- 
mens et les forces relatives à chacune de ces trois directions. Car 
à cause de la perpendicularité des directions, il est visible que cha- 
cun de ces mouvemens partiels peut être regardé comme indépen- 
dant des deux autres , et qu’il ne peut recevoir d’altération que de 
la part de la force qui agit dans la direction de ce mouvement, 
d’ou l’on peut conclure que ces trois mouvemens doivent suivre, 
Jléc. ar.nl. Tome I. ag 
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chacun en particulier, les lois des mouvemens rectilignes accélérés 
ou retardés par des ibrees données. Or dans le mouvement recti- 
ligne, l'cflèt de la force accélératrice ne consistant qua altérer la 
vitesse du corps, cette force doit être mesurée par le rapport entre 
l'accroissement ou le décroissement de la vitesse pendant un ins- 
tant quelconque, et la durée de cet instant, c’est-à-dire, par la 
différentielle de la vitesse divisée par celle du temps ; et comme la 
vitesse elle-même est exprimée dans les mouvemens variés, par la 
différentielle de l'espace, divisée par celle du temps , il s’ensuit que 
la force dont il s'agit sera mesurée par la diflérentielle seconde de 
l’espace, divisée parle carré de la diflérentielle première du temps 
supposée constante. Donc aussi lit différentielle seconde de l’espace 
que le corps parcourt ou est censé parcourir suivant chacune de3 
trois directions perpendiculaires , divisée par le carré de la diflé- 
rentielle constante du temps, expriment la force accélératrice dont 
le corps doit être animé suivant celte même direction, et devra par 
conséquent être égalée à la force actuelle qui est supposée agir dans 
cette direction. C'est ce qui constitue le principe si couuu des forces 
accélératrices. 

Il n’est pas necessaire que les trois directions auxquelles on rap- 
porte le mouvement instantané du coqts soient absolument fixes , 
il audit quelles le soient pendant la durée d’un instant. Ainsi dans 
les mouvemens eu ligne courbe, on peut prendre à chaque instant 
ces directions, l une dans la tangente, et les deux autres dans les 
perpendiculaires à la courbe. Alors la forcé accélératrice qui agit 
suivant la taugeutc, cl qu'on nomme force tangentielU , sera toute 
employée à altérer la vitesse absolue du corps, et 6cra exprimée 
par l’élément de cette vitesse divisée par (élément du tcmp6. 

Les forces normales, nu contraire, ne feront que chauger la di- 
rection du corps, et dépendront de la courbure de la ligne qu’il dé- 
crit. En réduisant les forces normales à une seule, cette force 
composée doit se trouver dans le plan de la courbure, et être er- 
pritnée par le carré île la vitesse divisé par le rayon oscillateur , 
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puisque ù chaque instant le corps peut être regardé comme mu dans 
le cercle osculaleur. 

C’est ainsi qu’on a trouvé les formules connues des forces tan- 
gemielles et des forces normales, dont on S’est servi long-temps 
pour résoudre les problèmes sur le mou veinent des corps animés 
par des forces données. La Mécanique d’Euler, qui a paru en 1756, 
et qu’on doit regarder comme le premier grand ouvrage où l'Analyse 
ait été appliquée à la soience du mouvement, est encore toute fon- 
dée sur ces formules; mais on les a presque abandonnées depuis, 
parce qu’on a trouvé une manière plus simple d’exprimer l'effet 
des forces accélératrices sur le mouvement des corps. 

Bile consiste à rapporter le mouvement du corps, et les forces 
» qui le sollicitent, à des directions fixes dans l’espace. Alors en em- 
ployant pour déterminer le lieu du corps dans l’espace, trois coor- 
données rectangles qui aient ces memes directions, les variations 
de ces coordonnées représenteront évidemment les espaces parcou- 
rus par le corps suivant les directions de ces coordonnées; par 
conséquent leurs différé tiellc* secondes, divisées par le carré de la 
différentielle constante du temps , exprimeront les forces accéléra- 
trices qui doivent agir suivant ces memes coordonnées; ainsi en 
égalant ces expressions à celles des forces données par la nature du 
problème, on aura trois équations semblables qui serviront à dé- 
terminer toutes les circonstances du mouvement. Cotte manière 
d’établir les équations du mouvement d’un corps animé par des 
forces quelconques , en le réduisant à des mouveniens rectilignes , 
est, par sa simplicité, préférable à toutes les autres; elle aurait dû 
se présenter d’abord, mais il paraît que Maclaurin est le premier qui 
l’ait employée dans son Traité des Fluxions , qui a paru en anglais 
en 1742; elle est maintenant universellement adoptée. 


4 . Par les principes qui viennent delrc exposés, on peut donc 
déterminer les lois du mouvement ffun corps fibre, sollicité par 
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des forces quelconques, pourvu que le corps soit regardé comme 

un point. 

On peut aussi appliquer ces principes à lu recherche du mouve- 
ment de plusieurs corps qui exerceul les uns sur les autres une 
attraction mutuelle, suivant une loi qui soit comme une fonction 
connue des distances ; enfin il n’est pas difficile de les étendre aux 
motivcmcns dans des milieux résistans , ainsi qu’à ceux qui se font 
sur des surfaces courbes données ; car la résistance du milieu n’est 
autre chose qu'une force qui agit dans une direction opposée à celle 
du mobile ; eL lorsqu’un corps est force de se mouvoir sur une 
surface donnée, il y a nécessairement une force |ierpendiculuire à 
la suriàcc qui l’y relient, et dont la valeur inconnue peut sc dé- 
terminer d'après les conditions qui résultent de la nature de la 4 
même surütce. < , 

Mais si on cherche le mouvement de plusieurs corps qui agissent 
les uns sur les autres par impulsion ou par pression, soit immédiar 
tentent comme dans le choc ordinaire, ou pur le moyen de fils ou 
de leviers inflexibles auxquels ils soient attachés, ou en général 
par quclqu'uulrc moyen que ce soit, alors lu question est d’un 
ordre plus élevé, et les principes précédais sont insuffisans pour la 
résoudre. Car ici les forces qui agissent sur les corps sont incon- 
nues , et il faut déduire ces forces de l’action que les corps doivent 
exercer entre eux, suivant leur disposition mutuelle. 11 est donc 
nécessaire d’avoir recours à un nouveau principe qui serve à dé- 
terminer la force des corps en mouvement, eu égard à leur masse 
et à leur vitesse. 

, _ . . . 

5. Ce principe consiste en cc que, peur imprimer a une massa 
donnée une certaine vitesse suivant une direction quelconque, soit 
que cette masse soit en repos ou en mouvement, il faut une force 
dont la valeur soit proportionnelle au produit de la masse par la 
vitesse, et dont la direction soit la même que celle de cette vitesse. 

Ce produit dala masse d’un corps multipliée par sa vitesse, s’ap- 
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pelle communément la quantité de mouvement de ce corps, parc® 
qu’en effet c’est la somme des mouveniens de toutes les parties mai 
térielles du corps. Ainsi les forces se mesurent par les quantités 
de mouvement qu’elles sont capables ‘de produire, et réciproque- 
ment la quantité de mouvement d’un corps est 1a mesure de la 
force que le corps est capable d'exercer contre un obstacle, et qui 
s’appelle la percussion. D ou il s’ensuit que si deux corps non élas- 
tiques viennent a se choquer directement eu sens contraire avec 
des quantités de mouvement égales , leurs forces doivent se contre- 
balancer et se détruire , par conséquent les corps doivent s’arrêter 
et demeurer en repos. Muis si le choc se faisait par le moyen d’un 
levier, il üiudrait pour lu destruction du mouvement des corps, 
que leurs forces suivissent la loi connue de 1’équilibre du levier. 

11 paraît que Descartes a apperçu le premier le principe que nous 
venons d’exposer, mais il s’est trompé dans son application au 
choc des corps, pour avoir cru que la même quantité de mouve- 
ment absolu devait toujours sc conserver. 

Wallis est proprement le premier qui ail eu une idée nette de ce 
principe, et qui s’en soit servi avec succès pour découvrir les lois 
de la communication du mouvement dans le eboe «les corps durs 
ou élastiques, comme on le voit dans les Transactions Philosophiques 
de îfifig , et dans la troisième partie de son Traité de Molu, im- 
primé en 1671. 

De meme que le produit de la masse et de la vitesse exprime 
la force finie d'un corps eu mouvement, ainsi le produit de la masse 
et de la force accélératrice que nous av ons vu être représentée par 
l’élément de la vitesse divisé par l'élément du temps, exprimera la 
force élémentaire ou naissante j et celle quantité, si on la considère 
comme la mesure de feffôrl que le corps peut foire en vertu de 
la vitesse élémentaire qu’il a prise, ou qu’il tend à prendre, cons- 
titue ce qu’on nomme pression ; mais si on la regarde comme la 
mesure de la force ou puissance nécessaire pour imprimer celte 
même vitesse, elle est alors ccqu’ou nomme force motrice. Ainsi 
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des pressions , ou des forces motrices, se détruiront ou se feront 
équilibre si elles sont égales et directement opposées, ou si étant 
appliquées à une machine quelconque, elles suivent les lois de l’é- 
quilibre de cette machine. * * 

6. Lorsque des corps sont joints ensemble, de manière qu’ils ne 
puissent obéir librement aux impulsions reçues, et aux forces ac- 
célératrices dont ils sont animés, ces corps exercent nécessairement 
les uns sur les autres des pressions continuelles qui allèrent leurs 
mouvemens, et en rendent la détermination difficile. 

Le premier problème et le plus simple de ce genre dont les 
géomètres se soient occupés, est celui du centre d’o6cillation. Ce 
problème a été fameux au commencement du siècle dernier et 
même dès le milieu du précédent, par les efforts et les tentatives 
que les plus grands géomètres ont faits pour en venir à bout ; et 
comme c’est principalement à ces tentatives qu’on -doit les progrès 
immenses que la Dynamique a faits depuis, je crois devoir en don- 
ner ici une histoire succincte, pour monlrer par quels degrés cette 
science s’est élevée à la perfection où elle parait être parvenue dans 
ces derniers temps. 

Les Lettres de Descartes offrent les premières traces des re- 
cherches sur le centre d'oscillation. On y voit que Mcrsenne avait 
proposé aux géomètres de déterminer la grandeur que doit avoir 
un corps de figure quelconque, pour qu’étant suspendn par un point , 
il fesse ses oscillations dans le même temps qu'un fil de longueur 
donnée , et chargé d’un seul poids à son extrémité. Descartes ob- 
serve que cette question a quelque rapport avec celle du centre de 
gravité, et que de même que dans un corps pesant qui tombe libre- 
ment, il y a un centre de gravité autour duquel les efforts de la 
pesanteur de toutes les parties du corps se font équilibre, ensortc 
que ce centre descend delà même manière que si le reste dli corps 
était anéanti, ou qu’il fdt concentré dans le même centre; ainsi 
■dnus les corps peSans qui tournent autour d’un axe fixe, il doit y 
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avoir on centre, qu’il appelle centre d'agitation , autour duquel Ica 
forces d’agitation de toutes les parties du corps se contrebalancent, 
de manière que ce centre étant libre de l'action de ces forces, 
puisse cire mu comme il le serait si les autres parties du corps 
étaient anéanties, ou concentrées dans ce même centre ; que par 
conséquent tous les corps dans lesquels cc centre sera également 
éloigné de l’axe de rotation , feront leur vibration dans lu même 
temps. ■ .. ^ r :. 

D’après cette notion du centre d’agitation , Descartes donne une 
méthode générale de lq déterminer dans les corps de Ggurc quel- 
conque ; cette méthode consiste à chercher le centre de gravité des 
forces d’agitation de toutes les parties du corps, en estimant ces 
forces par les produits des masses multipliées par les vitesse# qui 
sont ici proportionnelles aux distances de l’axe de rotation, et en 
supposant que les parties du corps soient projetées sur le plan qui 
passe par son centre de gravité et par l’axe de rotation, de maniéré 
qu’elles conservent leurs disUtoce$ à cet axe. 

Cette solution de Descartes devint un sujet de contestation entre 
lui et Ruben al. Celui-ci prétendait qu'elle n’était bonne que lorsque 
toutes les parties du corps sont réellement ou peuvent être censées 
placées dans nu même plan passant par l'axe de rotation, que dans 
tous les autres cas il ne fallait considérer que les moqvemens per- 
pendiculaires au plan passant par l’axe de rotation et par le centre 
de gravité du corps, et qu’on devait rapporter chaque particule 
au point où ce plan est rencontré par la direction du mouvement 
de cette particule , direction qui est toujours perpendiculaire au 
plan mené par cette particule et par l’axe de rotation. Mais il est 
facile de prouver que, par rapport à l’axe de rotation, les momens 
des forces estimées dé celte manière sont toujours égaux à ceux 
des forces estimées suivant la méthode de Descartes. 

Robcrval prétendit, ayec pins de fondement, que Descartes 
n'avait cherché que le centre de percussion , autour duquel 
lef cboçs ou les momens de percussion sont égaux, et que 
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pour trouver le vrai centre d’oscillation d’un pendule pesant, il 
iàllait aussi avoir égard à l’action de la gravité , en vertu de laquelle 
le pendule se meut. Mais cette recherche étant supérieure à la 
Mécanique de ces temps-là, les géomètres continuèrent à supposer 
tacitement que le centre de percussion était le même que celui 
d’oscillation, et Huygbcns fut le premier qui envisagea ce dernier 
centre sous sou vrai point de vue; aussi crut-il devoir regarder ce 
problème comme entièrement neuf, et ne pouvant le résoudre par 
les lois connues du mouvement, il inventa un principe nouveau , 
mais indirect, lequel est devenu célèbre depuis, sous le nom de 
conservation des forces vives. 

7. Un fil considéré comme une ligne inflexible, sans pesanteur 
et sans niasse , étant attaché par un bout à urTpoint fixe, et chargé 
à l’autre bout d’un petit poids qu’on puisse regarder comme ré- 
duit à un point, forme ce qu’on appelle un pendule simple ; et la 
loi des vibrations de ce pendule dépend uniquement de sa longueur, 
c’est-à-dire, de la distance entre le poids et le point de suspension. 
Mais si à ce fil on attache encore un ou plusieurs poids à diffé- 
rentes distances du point de suspension, on aura alors un pendule 
composé, dont le mouvement devra tenir une espèce de milieu 
entre ceux des différons pendules simples que l’on aurait , si cha- 
cun de ces poids était suspendu seul au fil. Car la force de la gra- 
vité tendant d’un côté à faire descendre tous les poids également 
dans le même temps, et de l’autre l’inflexibilité du fil les contrai- 
gnant à décrire dans ce môme temps des arcs inégaux et propor- 
tionnels à leur distance du point' de suspension, il doit se faire 
entre ces poids une espece de compensatipn et de répartition de 
leurs mouVemens, ensorte que les poids qui sont les plus proches 
du point de suspension, hâteront les vibrations des plus éloignés, 
et ceux-ci, au contraire, retarderont les vibrations des premiers. 
A insi il y aura dans le fil un point où un corps étant placé , son 
mouvement ne serait ni accéléré, ni retardé par les autres poids, 

mais 
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mais serait le môme que s’il était seul suspendu au fil. Ce point sera 
donc le vrai centre d’oscillation du pendule composé, et un tel 
centre doit se trouver aussi dans tout corps solide de quelque figure 
que ce soit, qui oscille autour d’un axe horizontal. 

Iluyghcns vit qu’on ne pouvait déterminer ce centre d’une ma- 
nière rigoureuse , sans connaître la loi suivant laquelle les différons 
poids du pendule composé altèrent mutuellement les mouvomens 
que la gravité tend à leur imprimer à chaque instant; mais hu lieu 
de chercher à déduire cette loi des principes fondamentaux de la 
Mécanique, il se contenta d’y suppléer par un principe indirect, 
lequel consiste à supposer que si plusieurs poids attachés, comme 
l’on voudra, à un pendule, descendent par la seule action de la gra- 
vité, et que dans un 'instant quelconque ils soient détachés et sé- 
parés les uns des autres, chacun d’eux, en vertu de la vitesse 
acquise pendant sa chute , pourra remonter à une telle hauteur , 
que le centre commun de gravité se trouvera remonté à la 
môme hauteur d’où il était descendu. A la vérité Huyghens n’éta- 
blit pas ce principe immédiatement, mais il le déduit de deux hy- 
•pothèses qu’il croit devoir être admises comme des demandes de 
Mécanique ; l’une , c’est que le centre de gravité d’un système de 
corps pesans ne peut jamais remonter à une hauteur plus grande 
que celle d’où il est tombé, quelque changement qu’on fasse à la 
disposition mutuelle des corps, parce qu’autrement le mouvement 
perpéUiel neserait plus impossible; l’autre , c’est qu’un pendule com- 
posé peut toujours remonter de lui-même à la même hauteur d’où 
il est descendu librement. Au reste, Huyghens remarque que le 
même principe a lieu dans le mouvement des corps pesans liés 
ensemble d’une manière quelconque , comme aussi dans le mouve- 
ment des fluides. 

On ne saurait deviner ce qui a donné à cet auteur l’idée d’un 
tel principe ; mais on peut conjecturer qu’il y a été conduit ]var le 
théorème que Galilée avait démontré sur la chute des corps pesans, 
lesquels , soit qu’ils descendent verticalement ou sur des plans in- 
Méc. anal, l'orne I. 30 
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d'uiés, acquièrent toujours des vitesses capables de les faire remonter 
aux mêmes hauteurs d’où ils étaient tombés. Ce théorème généralisé 
et appliqué au centre de gravité d’un système de corps pesons, donne 
le jprincipc dlluyghcns. 

Quoi qu’il en soit, ce principe fournit une équation entre la hau- 
teur verticale, d’où le centre de gravité du système est descendu 
dans un temps quelconque, et les différentes hauteurs verticales 
auxquelles les corps qui composent le système pourraient remon- 
ter avec leurs vitesses acquises, et «pii par les théorèmes de Galilée 
sont comme les carrés de ces vitesses. Or dans un pendule qui os- • 
cille autour d’un axe horizontal, les vitesses des diflérens points 
sont proportionnelles à leurs distances de l’axe-" ainsi on peut ré- 
duire l’équation à deux seules inconnues, dont 1 une soit la descente 
du centre de grav ité du pendule dans un temps quelconque , et dont 
l’autre soit la hauteur à laquelle un point donné de ce pendule pour- 
rait remonter par sa vitesse acquise. Mais la descente du ccutre de 
gravité détermine celle de tout autre point du pendule ; * donc on 
aura une expiation entre la hauteur d’où un point quelconque du 
pendule est descendu , et celle à laquelle il pourrait remonter par» 
sa vitesse, due à cette chute. Dans le centre d’oscillation, ces 
deux hauteurs doivent être égales, parce que les corps libres peuvent 
toujours remonter à la pit-inc hauteur d’où ils sont tombés; et l’équa- 
tion fait voir que cette égalité ne peut avoir lieu que dans un point 
de la ligne perpendiculaire à l’axe de rotation, et passant par le 
centre de gravité du pendule, lequel soit éloigné de cet axe de la 
quantité qui provient en multipliant tous les poids «pii composent le 
pendule, par les carrés de leurs distances à l’axe, et divisant la 
somme de ces produits par la masse du pendule multipliée par la 
distance de son centre de gravité au même axe. Cette quantité ex- 
primera donc la longueur d’un pendule simple, dont le mouvement » 
serait égal à celui du pendule composé. 

Cette théorie d'ifuyghens est exposée dans l 'Horologium oseilla- 
torium , et elle y est accompagnée d’un grand nombre de savantes 
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applications. Elle u’aurait rien laissé à désirer, si elle n’avait pas été 
appuyée sur un principe précaire; et il restait toujours à démoutrer 
ce principe pour la mettre hors de toute atteinte. 

Eu 1681 parurent, dans le Journal des Savansde Paris, quelques 
mauvaises objections contre cette théorie, auxquelles Huyghens ne 
répondit que d'une manière vague et peu satisfaisante. Mais cette 
contestation ayant excité l’attention de Jacques Bernoulli, lui donna 
occasion d’examiner à fond la théorie de Huyghens, et de chercher 
à la rappeler aux premiers principes de la Dynamique. Il ne consi- 
dère d’abord que deux poids égaux attachés à une ligne inflexible 
et droite, et il remarque que la vitesse que le premier poids, 
celui qui est le plus près du point de suspension , acquiert en 
décrivant un arc quelconque , doit être moindre que celle qu’il aurait 
acquise en décrivant librement le même arc; et qu’en même temps 
la vitesse acquise par l’autre poids, doit être plus grande que celle 
qu’il aurait acquise en parcourant le même arc librement. La ▼!- • 
tesse perdue par le premier poids s'est donc commupiquéc au 
second, et comme cette communication sfr fuit par le moyen d’un 
levier mobile autour d’un point fixe, elle doit suivre la loi de l’équi- 
libre des puissances appliquées à ce levier ; de manière que la perte 
de vitesse du premier poids soit au gain de vitesse du second, dans 
la raison réciproque des bras de levier, c’est-à-dire, des distances 
au point de suspension. De là et de ce que les vitesses réelles des 
deux poids doivent être elles-mêmes dans la raison directe de ces 
distances, on détermine facilement ces vitesses, et par conséquent 
le mouvement du pendule. 

8. Tel est le premier pas qui ait été’fait vers la solution directe 
de ce fameux problème. L’idée de rapporter au levier les forces 
résultantes des vitesses gagnées ou perdues par les poids, est très- 
fine, et donne la clef de la vraie théorie; mais Jacques Bernoulli 
s'est trompé , en considérant le^vîtesses acquises pendant un temps 
quelconque fini, au lieu qu’il fvaurait dû considérer que les vitesses 
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élémentaires acquises pendant un instant , et les comparer avec 
celles que la gravité tend à imprimer pendant le même ins- 
tant. C'est ce que l’Hôpital a fait depuis, dans un Écrit inséré 
dans le Journal de Rotterdam , de 1G90. Il suppose deux poids 
quelconques attachés au fd inflexible qui fait le pendule composé, et 
il établit l’équilibre entre les quantités de mouvement perdues et 
gagnées par ces poids dans un instant quelconque, c’est-à-dire, 
entre les différences des quantités de mouvement que les poids ac- 
quièrent réellement dans cet instant , et celles que la gravité tend 
à leur imprimer. Il détermine par ce moyen le rapport de l’accé- 
lération instantanée de chaque poids à celle que la gravité seule 
tend à lui donner, et il trouve le centre d’oscillation en cherchant 
le point du pendule pour lequel ces deux accélérationsseraieut égales. 
11 étend ensuite sa théorie à un plus grand nombre de poids; mais 
il regarde pour cela les premiers comme réunis successivement dans 
• leur centre d’oscillation, ce qui n’est plus si direct, ui 11c peut 
être admis sans démonstration. 

Cette analyse fit revenir Jacques Bernoulli sur la sienne , et donna 
enfin lieu à la première solution directe et rigoureuse du problème 
des centres d’oscillation , solution qui mérite d’autant plus l’attention 
des géomètres, quelle contient le germe de ce principe de Dyna- 
mique, qui est devenu si fécond entre les mains de d'Alcuibert. 

L’auteur considère ensemble les mouvemens que la gravité imprime 
à chaque instant aux corps qui composent le pendule, et comme ces 
corps, à cause de leur liaison, ne peuvent les suivre, il conçoit les 
mouvemens qu’ils doivent prendre, comme composés des mouve- 
mens imprimés et d’autres mouvemens ajoutés ou retranchés qui 
doivent se contrc-balanccr, et en vertu desquels le pendule doit 
demeurer en équilibre. JLo problème se trouve ainsi ramené aux 
principes de la Statique, et ne demande pins que le secours de 
l’analyse. Jacques Bernoulli trouva par ce moyen des formules gé- 
nérales pour les centres d'oscillatioiylcs corps de figure quelconque, 
en lit voir l’accord avec le principe oc Huygheus, et démontra l’ideu- 
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titc des centres d’oscillation et de percussion. Celte solution avait été 
ébauchée dès îfigi , dans les Actes de Lcipsic; mais elle n’a été donnée, 
d’une manière complète qu’en 1703, dans les Mémoires de l’Acadé- 
mie des Sciences de Paris. 

9. Pour ne rien laisser à desirer sur cette histoire du problème 
du centre d’oscillation, je •devrais rendre compte de la solu- 
tion que Jean Bernoulli en a donnée ensuite dans les memes Mé- 
moires, et qui, ayant été donnée aussi à peu près en même temps 
par Taylor, dans l’ouvrage intitulé : Methodus incremenlorum , a 
été l’occasion d’une vive dispute entre ces deux géomètres; mais 
quelque ingénieuse que soit l’idée sur laquelle est fondée cette 
nouvelle solution, et qui consiste à réduire tout d’un coup le pen- 
dule composé en pendule simple, en substituant à ses diflerens 
poids , d’autres poids réunis dans un seul point, avec des masses 
et des pesanteurs fictives, telles qu’elles produisent les mêmes ac- 
célérations angulaires et les mêmes mono eus, par rapport a l'axe de 
rotation , et que la pesanteur totale des poids réunis soit égale à 
leur pesanteur naturelle, on doit néanmoins avouer que cette idée 
n’est ni si naturelle, ni si lumineuse que celle de l’équilibre entre 
les quantités de mouvement, acquises et perdues. 

Ou trouve encore dans la Phoronumia d’Herman, publiée en 1716, • 

une nouvelle manière de résoudre le même problème, et qui est 
fondée sur cet autre principe, que les forces motrices, dont les 
poids qui forment le pendule doivent être animés, pour pouvoir être 
mus conjointement, sont équivalentes à celles qui proviennent de 
l’action de la gravité; ensorte que les premières étant supposées 
dirigées* en sens contraire, doivent faire équilibre à ces dernières. 

Ce principe n’est, dans le fond, que celui de Jacques Bernoulli, 
présenté d’une manière moins simple, et il est facile de les rappeler 
l’un à l’autre, par les principes de la Statique. Euler Fa rendu en- 
suite plus général , et ^n est servi pour déterminer les oscillations 
des corps flexibles, dans un Mémoire imprimé en 1740, dans le 
tome VII des anciens Commentaires de Pétersbourg. 
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Il serait trop long de parler des autres problèmes de Dynamique 
qui ont exercé la sagacité des géomètres, après celui du centre 
d’oscillation, et avant que Part de les résoudre fût réduit à des 
règles fixes. Ces problèmes que les Bernoulli, Clairaut, Euler se 
proposaient entre eux , se trouvent répandus dans les premiers 
volumes des Mémoires de Pétersbourg et de Berlin, dans les Mé- * 
moires de Paris (années 1756 et 1749), dans les Œuvres de 
Jean Bernoulli, et dans les Opuscules d’Euler. Ils consistent à dé- 
terminer les mouvemens de plusieurs corps pesans ou non qui se. 
poussent ou se tirent par des fils ou des leviers inflexibles où ils sont 
fixement attaches, ou le long desquels ils peuvent couler librement, 
et qui ayant reçu des impulsions quelconques, sont ensuite aban- 
donnés à eux-mêmes, ou contraints de se mouvoir sur des courbes 
ou des surfaces données. 

Le principe de Iluyghcns était presque toujours employé dans 
la solution de ces problèmes ; mais comme ce principe ne donne 
qu’une seule équation , on cherchait les autres par la considération 
des forces incounues avec lesquelles on concevait que les corps 
devaient se pousser ou se tirer, et qu’on regardait comme des 
forces élastiques agissant également en sens contraire ; l’emploi de 
ces forces dispensait d’avoir égard à la liaison des corps, et per- 
mettait de faire usage des lois du mouvement des corps libres ; 
ensuite les conditions qui , par la nature du problème , devaient 
avoir lieu entre les mouvemens des différons corps, servaient à 
déterminer les forces inconnues qu’on avait introduites dans le cal- 
cul. Mais il fallait toujours une adresse particulière pour démêler 
dans chaque problème toutes les Forces auxquelles il était néces- 
saire d’avoir égard, ce qui rendait ces problèmes piquans et propres 
ù exciter l’émulation. 

10. Le Traité de Dynamique de d’Alembert, qui parut en 1743, 
mit fin à ces espèces de défis, eu offrant ung méthode directe et gé- 
nérale pour résoudre, ou du moins pour mettre en équations tous 
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les problèmes de Dynamique que l'on peut imaginer. Cette mé- 
thode réduit toutes les lois du mouvement des corps à celles de 
leur équilibre, et ramène ainsi la Dynamique, à la Statique. Nous 
avons déjà remarqué que le principe employé par Jacques Bernoulli 
dans la recherche du centre d’oscillation , avait l’avantage de faire 
dépendre cette recherche des conditions de l’équilibre du levier ; 
mais il était réservé à d’Alembert d’envisager ce principe d’une 
manière générale, et de lui donner toute la simplicité et la fé- 
condité dont il pouvait être susceptible. . 

Si on imprime à plusieurs corps des mouvemens qu’ils soient 
forcés de changer à cause de leur action mutuelle, il est clair 
qu’on peut regarder ces mouvemens comme composés de ceux 
que lés corps prendront réellement, et d’autres mouvemens qui 
sont détruits ; d'où il suit que ces derniers doivent être tels , que 
les corps animés de ces seuls mouvemens se fassent équilibre. 

Tel est le principe qdc d’Alembert - a donné dans son Traité de 
Dynamique, et dont il a fait un heureux usage dans plusieurs pro- 
blèmes , et surtout dans celui de la prêcêssîbn des équinoxes. Ce 
principe ne fournit pas immédiatement les équations nécessaires 
pour la solution des problèmes de Dynamique, mais il apprend à 
les déduire des conditions de l'équilibre. Ainsi en combinant ce 
principe avec les principes ordinaires de l’équilibre du levier, ou de 
la composition des forces, on peut toujours trouver les équations 
de chaque problème ; mais la difficulté de déterminer les forces qui 
doivent être détruites, ainsi que les lois de l’équilibre entre ces 
forces , rend souvent l’application de ce principe embarrassante et 
pénible; et les solutions qui en résultent sont presque toujours 
plus compliquées que si elles étaient ‘déduites de principes moins 
simples et moins directs , comme on peut s’en convaincre par la 
seconde partie du même Traité de Dynamique (*). 

(*) Ce qui contribue encore à compliquer ces solutions, c'est que l'auteur 
veut éviter de faire les dl, ou élément du temps, constant, comme il en aver- 
tit loi-mime (art. ÿ4)- 
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il. Si on voulail éviter les décompositions de taouvemens que 
cc principe exige, il n’y aurait qu’à établir tout de suite l’équi- 
libre entre les forces et les mouvemens engendrés , mais pris dans 
des directions contraires. Car si on imagine qu’on imprime à chaque 
corps, en sens contraire, le mouvement qu’il doit prendre, il est 
clair que le système sera réduit au repos j par conséquent il faudra 
que ces mouvemens détruisent ceux que les corps avaient reçus et 
qu’ils auraient suivis sans leur action mutuelle} ainsi il doit y avoir 
équilibre entre tqps ces mouvemens , ou entre les forces qui peuvent 
les produire. 

Cette manière de rappeler les lois de la Dynamique à celles de 
la Statique, est à la vérité moins directe que celle qui résulte du 
principe de d’AIcmbcrt, mais elle offre plus de simplicité dans 
les applications ; elle revient à celle d’Herman et d’Euler qui l’a em- 
ployée dans la solution de beaucoup de problèmes de Mécanique , et 
ou la trouve dans quelques Traités de Mécanique , sous le nom 
de Principe de d’Alembert. 

la. Dans la premièro partie de cet Ouvrage, nous avons réduit 
toute la Statique à une seule formule générale qui donne les lois 
de l’équilibre d’un système quelconque de corps tiré par tant de 
forces qukin voudra. On pourra donc aussi réduire à une formule 
générale toute la Dynamique ; car pour appliquer au mouvement 
d’un système de corps la formule de son équilibre , il suffira d’y 
introduire les forces qui proviennent des variations du mouvement de 
chaque corps, et qui doivent être détruites. Le développement de cette 
formule, en ayant égard aux conditions dépendantes de la nature 
du système, donnera toutes les équations nécessaires pour la dé- 
termination du mouvement de chaque corps ; et il n’y aura plus 
qu’à intégrer ces équations, ce qui est l’affaire de l’analyse. \ • , 

i3. Un des avantages de la [formule dont il s’agit, est d’offrir 
immédiatement les équations générales qui renferment les principes 

ou 

• * 
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ou théorèmes connus sous les noms de Conservation des forces 
vives , de Conservation du mouvement du centre de gravité , de 
Conservation des momens de rotation , ou Principe des aires, 
et de Principe de la moindre quantité d’action. Ces principes doivent 
être regardés plutôt comme des résultats généraux des lois de 
la Dynamique, que comme des principes primitife de cette science ; 
mais étant souvent employés comme tels dans la solution des 
problèmes, nous croyons devoir en parler ici, en indiquant eu 
quoi ils consistent, et à quels auteurs ils sont dus, pour ne rien 
laisser à désirer dans cette exposition préliminaire des principe» 
de la Dynamique. 

' * 

i 4 . Le premier de ces quatre principes, celui de la conservation 
des forces vives, a été trouvé par Huyghens, mais sous une forme 
un peu differente de celle qu’on lui donne présentement; et nous 
en avons déjà fait mention à l’occasion du problème des centres 
d’dscillation. Le principe, tel qu’il a été employé dans la solbtion 
de ce problème, consiste dans l’égalité entre la descente et la montée 
du centre de gravité de plusieurs corps pesans qui descendent con- 
jointement, et qui remontent ensuite séparément, étant réfléchis 
en haut chacun avec la vitesse qu’il avait acquise. Or, par les pro- 
priétés connues du centre de gravité, le chemin parcouru par ce 
centre, dans une direction quelconque, est exprimé par la somme 
des produits de la masse de chaque corps , par k chemin qu’il a 
parcouru suivant la même direction, divisée par la somme des 
masses. D’un autre côté, par les théorèmes de Galilée, le chemin 
vertical parcouru par un corps grave est proportionnel au carré de 
la vitesse qu’il a acquise en descendant librement, et avec laquelle 
il pourrait remonter à la même hauteur. Ainsi le principe de Huyghens 
se réduit à ce que, dans le mouvement des corps pesans, la somme 
des produits des masses par les carrés des vitesses à chaque instant, 
est la meme, soit que les corps se meuvent conjointement d’une 
manière quelconque, ou qu’ils parcourent librement les mêmes hau- 
Mic. anal. Tome I. 3 x 
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leurs verticales. C’est aussi ce que Huyghens lui-même a remarqué 
en peu de mots, dans un petit Écrit relatif aux méthodes de Jacques 
Bernoulli et de l’Hôpital, pour les centres d’oscillation. 

Jusqucs-là ce principe n’avait été regardé que comme un simple 
théorème de Mécanique; mais lorsque Jean Bernoulli eut adopté 
la distinction établie par Leibnitz, entre les forces mortes ou pres- 
sions qui agissent sans mouvement actuel, et les forces vives qui 
accompagnent ce mouvement , ainsi que la mesure de ces dernières 
par les produits des masses et des carrés des vitesses , il ne vit 
plus dans le principe en question , qu’une conséquence de la théorie 
.des forces vives, et une loi générale de la nature, suivant laquelle 
' la somme des forces vives de plusieurs corps se conserve la même 
pendant que ces corps agissent les uns sur les autres par de simples 
pressions, et est constamment égale à la simple force vive qui ré- 
sulte de faction des forces actuelles qui meuvent les corps. Il 
donna ainsi à ce principe le nom de Conservation des forces vives , 
et il s’en servit avec succès pour résoudre quelques problèmes qui 
ne lavaient pas encore été, et dont il paraissait difficile de venir à 
bout par des méthodes directes. 

Daniel Bernoulli a donné ensuite plus d’extension à ce principe, 
et il en a déduit les lois du mouvement des fluides dans des vases, 
matière qui n’avait été traitée avant lui que d’une manière vague 
et arbitraire. Enfin il l’a rendu très-général, dans les Mémoires 
de Berlin pour •l’année 1748, eu faisant voir comment on peut 
rappliquerait mouvement des corps animés par des attractions mu- 
tuelles quelconques , ou attirés vers des centres fixes par des forces 
proportionnelles à quelques fonctions des distances que ce soit. 

Le grand avantage de ce principe est de fournir immédiatement 
une équation finie entre les vitesses des corps et les variables qui 
déterminent leur position dans l’espace; de sorte que lorsque parla 
nature du problème, toutes ces variables se réduisent à une seule, 
cette équation suffit pour le résoudre complètement, et c’est le cas 
de celui des centres d’oscillation. En général la conservation des 
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forces vives donne toujours une intégrale première des différentes 
équations différentielles de chaque problème, ce qui est d’une 
grande utilité dans plusieurs occasions. 

15. Le, second principe est dù à Newton, qui, au commencement 
de ses Principes Mathématiques , démontre que l’état de repos ou 
de mouvement du centre de gravité de plusieurs corps n’est point 
altéré par l’action réciproque de ces corps, quelle qu’elle soit de 
aorte que le centre de gravité des corps qui agissent les uns sur le» 
autres d’une manière quelconque, soit par des fds ou des leviers , 
ou des lois d’attraction, etc., sans qu’il y ait aucune action ni aucun 
obstacle extérieur, est toujours en repos, ou se meut uniformément 
en ligne droite. 

D’Alembcrt a donné depuis , à ce principe , une plus grande 
étendue, en faisant voir que si chaque corps est sollicité par une 
force accélératrice constante et qui agisse suivant des lignes paral- 
lèles, ou qui soit dirigée vers un point fixe et agisse en raison de 
la distance, le centre de gravité doit décrire la meme courbe que 
.si les corps étaient libres; à quoi on peut ajouter que le mouve- 
ment de ce centre est en général le même que si toutes les forces 
des corps, quelles qu’elles soient, y étaient appliquées chacune sui- 
vant sa propre direction. 

Il est visible que ce principe sert à déterminer le mouvement 
du centre de gravité , indépendamment des mouvemens respectifs 
des corps , et qu’ainsi ü peut toujours fournir trois équations fîmes 
entre les coordonnées des corps et le temps , lesquelles seront des 
intégrales des équations différentielles du problème. 

16 . Le troisième principe est beaucoup moins ancieu que les 
deux précèdens, et parait avoir été découvert en même temps par 
Euler, Daniel Bernoulli et d’Arci, mais sous des formes différentes. 

■ Selon les deux premiers, ce principe consiste en ce que dans le 
mouvement de plusieurs corps autour d’un centre fixe, la somme 
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des produits de la masse de chaque corps, par sa vitesse de circil- 
lution autour du centre, et par sa distance au même centre, est 
toujours indépendante de l'action mutuelle que les corps peuvent 
exercer les uns sur les autres, et se conserve la même tant qu’il 
n’y a aucune action ni aucun obstacle extérieur. Daniel Bernoulli a 
donné ce principe dans le premier volume des Mémoires de l’Aca- 
démie de Berlin, quia paru en 1746, et Euler l’a donné la même 
année , dans le premier tome de ses Opuscules ; et c’est aussi le 
même problème qui les y a conduits, savoir, la recherche du mou- 
vement de plusieurs corps mobiles dans un tube de figure donnée, 
et qui ne peut que tourner autour d’un point ou centre fixe. 

Le principe de d’Arcy, tel qu’il l’a donné à l’Académie des Sciences, 
dans les Mémoires de 1747 , qui n’ont paru qu’en 1753, est que la 
somme des produits de la masse de chaque corps par l’aire que son 
rayon vecteur décrit autour d’un centre fixe, sur un même plan de 
projection, est toujours proportionnelle au temps. O11 voit que ce prin- 
cipe est une généralisation du beau théorème de Newton, sur les 
aires décrites en vertu de forces centripètes quelconques; et pour en 
appercevoir l’analogie, ou plutôt l’identité avec celui d’Euler et de* 
Daniel Bernoulli , il n’y a qu’à considérer que la vitesse de circula- 
tion est exprimée par l’élément de l’arc circulaire divisé par l’élc- 
ment du temps , et que le premier de ces élémens multiplié par 
la distance au centre, donne l'élément de l’aire décrite autour de ce 
centre; d’où l’on voit que ce dernier principe n’est autre chose que 
l’expression différentielle de celui de d’Arcy. 

Cet auteur a présenté ensuite son principe sous une autre forme 
qui le rapproche davantage du précédent, et qui consiste en ce 
que la somme des produits de* masses, par les vitesses et par les 
perpendiculaires tirées du centre sur les directions du corps, est 
une quantité constante. 

Sous ce point de vue , il en a fait même une espece de principe 
métaphysique, qu’il appelle la conservation de l’action, pour l’op- 

v . 
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poser , on plutôt pour le substituer à celui de la moindre quantité 
d'action } comme si des dénominations vagues et arbitraires fai- 
saient l’essence des lois de la nature, et pouvaient, par quelque 
vertu secrète, ériger en causes finales, de simples résultats des lois 
connues de la Mécanique. 

Quoi qu’il en soit, le principe dont il s’agit a lieu généralement pour 
tous les systèmes de corps qui agissent les uns sur les autres d’une 
façon quelconque, soit par des fils, des lignes inflexibles, des lois 
d’attraction, etc. , et qui sont de plus sollicités par des forces quel- 
conques dirigées à un centre fixe, soit que le système soit d’ailleurs 
eutièrement libre, ou qu’il soit assujéti à se mouvoir autour de ce 
même centre. La somme des produits des masses par les aires dé- 
crites autour de ce centre, et projetées sur un plan quelconque, 
est toujours proportionnelle au temps; de sorte qu’en rapportant ces 
aires à trois plans perpendiculaires entre eux , on a trois équations 
différentielles du premier ordre entre le temps et les coordonnées 
des courbes décrites par les corps ; et dest proprement dans ces 
équations que consiste la nature du principe dont nous venons de 
parler. 

17. Je viens enfin au quatrième principe , que j’appelle de fa 
moindre action, par analogie avec celui que Mauperluis avait 
donné sous cette dénomination, et que les écrits de plusieurs auteurs 
illustres ont rendu ensuite si fameux. Ce principe, envisagé analy- 
tiquement, consiste en ce que dans le mouvement des corps qui 
agissent les uns sur les autres, la somme des produits des masses 
par les vitesses et par les espaces parcourus, est un minimum. 
L auteur en a déduit les lois de la réflexion et de la refraction de la 
lumière, ainsi que celles du choc des corps, dans deux Mémoires 
lus, l’un à l’Académie des Sciences de Paris, en 1744, et l’autre 
deux ans après , à celle de Berlin. 

Mais ces applications sont trop particulières pour servir à établir 
la vérité dun principe général; elles ont d’ailleurs quelque chose 
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de vague et d’arbitraire , qui ne peut que rendre incertaines les con- 
séquences qu’on en pourrait tirer pour l’exactitude même du prin- 
cipe. Aussi L’on aurait tort, ce me semble, de mettre ce principe 
présenté ainsi sur la même ligne que eeux que nous venons d’ex- 
poser. Mais il y a une autre manière de l’envisager , plus générale 
et plus rigoureuse, et qui mérite seule l’attention des géomètres. 
Euler en a donné la première idée à la fin de son Traité des Iso- 
périmètres , imprimé à Lausanne en 1744, en y faisant voir que dans 
les trajectoires décrites par des forces centrales , l’intégrale de la 
vitesse multipliée par l’élément de la courbe, fait toujours un maxi- 
mum ou un minimum. . . * 

Cette propriété qu’Euler avait trouvée dans le mouvement des 
corps isolés, et qui paraissait bornée à ces corps, je l’ai étendue , 
par le moyen de la conservation des forces vives , au mouvement 
de tout système de corps qui agissent les uns sur les autres d’une 
manière quelconque ; et il en est résulté ce nouveau principe gé- 
néral, que la somme des produits des masses par les intégrales des 
vitesses multipliées par les élémens des espaces parcourus , est 
constamment un maximum ou un minimum. 

Tel est le principe auquel je "donne ici, quoiqu’improprement, le 
nom de moindre action, et que je regarde non comme un prin- 
cipe métaphysique, mais comme un "résultat simple et général 
des lois de la Mécanique. On peut voir dans le tome II des Mémoires 
de Turin, l’usage que j’en ai fuit pour résoudre plusieurs pro- 
blèmes difficiles de Dynamique. Ce principe, combiné avec celui 
forces vives , et développé suivant les règles du calcul des va- 
riations, donne directement toutes les équations nécessaires pour 
la solution de chaque problème ; et de la naît une méthode éga- 
lement simplo et générale pour traiter les questions qui concernent 
le mouvement des corps; mais cette méthode n’est elle-même qu’un 
corollaire de celle qui fait l’objet de la seconde partie de cet Ou- 
vrage, et qui a en même temps l’avantage d’être tirée des premiers 
principes de la Mécanique. * 
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SECONDE SECTION. 

Formule générale de la Dynamique , pour le mouvement 
d’un système de corps animés par de s forces quelconques . 

1. Lorsque les forces qui agissent sur un système de corps sont 
dis|X>sces conformément aux lois exposées dans la première partie 
de cc Traité, ces forces sc détruisent mutuellement, et le système 
demeure en équilibre. Mais quand l’équilibre n’a pas lieu , les corps 
doivent nécessairement se mouvoir, en obéissant en tout ou eu 
partie à l’action des forces qui les sollicitent. La détermination des 
mpuvemens produits par des forces données, est l’objet de cette 

seconde partie. • 

Nous y considérerons principalement les forces accélératrices 
et retardatrices, dont l’action est continue, comme celle de la gra- 
vité, et qui tendent à imprimer à chaque, instant une vitesse infi- 
niment petite et égale à toutes les particules de matière. 

Quand ces forces agissent librement et uniformément , elles pro- 
duisent nécessairement des vitesses qui augmentent comme les temps ; 
et on peut regarder les vitesses ainsi engendrées dans un temps 
donné, comme les elfets les plus simples de ces sortes de forces, et 
par conséquent comme les plus propres à leur servir de mesure. Il 
fiiut, dans la Mécanique, prendre les effets simples des forces pour 
connus ; et l’art de cette science consiste uniquement à en déduire 
les effets composes qui doivent résulter de l’action combinée et mo- 
difiée des mêmes forces. 

a. Nous «impose rbns donc que l’on connaisse pour chaque force 
accélératrice la vitesse qu’elle est capable d’imprimer à un mobile, 
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en agissant toujours de la même manière , pendant un certain temps 
que nous prendrons pour l’unité des temps, et nous mesurerons la 
force accélératrice par cette même vitesse qui doit s’estimer par 
l’espace que le mobile parcourrait dans le même temps, si elle était 
continuée uniformément ; or on sait par les théorèmes de Çaliléc, 
que cet espace est toujours double de celui que le corps a parcouru 
réellement par l'action constante de la force accélératrice. 

On peut d'ailleurs prendre une force accélératrice connue pour 
l' unité , et y rapporter toutes les autres. Alors il faudra prendre pour 
l’unité des espaces, le double de l’espace que la même force continuée 
également ferait parcourir dans le temps qu’on veut prendre pour 
l’unité des temps, et la vitesse acquise dans ce temps par l’action 
continue de la même force , sera l’unité des vitesses. De cette ma- 
nière les forces , les espaces, les temps et les vitesses ne seront que 
des simples rapports , des quantités mathématiques ordinaires. 

Par exemple, si on prend la gravité sous la latitude de Paris ponr 
l’unité des forces accélératrices, et qu’on compte le temps par se- 
condes, on devra prendre alors 5o,ig6 pieds de Paris pour l’unité 
des espaces parcourus, parce que i5,og8 pieds est la hauteur d’où 
un corps abandonné à Jui-mêmc tombe, dans une seconde , sous 
cette latitude ; et l’unité des vitesses sera celle qu’un corps pesant 
acquiert en tombant de cette hauteur. 

5. Ces notions préliminaires supposées, considérons un système 
de corps disposés les uns par rapport aux autres, comme on vou- 
dra, et animés par des forces accélératrices quelconques. 

Soit m la masse de l’un quelconque de ces corps, regardé comme 
un point ; rapportons, pour la plus grande simplicité, à trois coor- 
données rectangles x, y, z la position absolue du même corps ail 
bout d'un temps quelcouquc t. Ces coordonnées sont supposées tou- 
jours paraiKies à trois axes fixes dans lcspaoe, et qui se coupent 
perpendiculairement dans un point nommé l’origine des coordonnées; 

elles 
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«lies expriment par conséquent les distances rectilignes du corps , 
à trois plaus passant par tes mêmes axes. 

.Ainsi, à cause de la perpendicularité de ces plans ,*lcs coordonnées 
*, y , s représente»! les espaces par lesquels te corps en mouvement 

s’éloigne des mêmes plaus ; par conséquent ^ , ^-représen- 
teront les v itesses que ce corps a dans un instant quelconque pour 
s’éloigner de chacun de ces pkms là , et se mouvoir suivant le pro- 
longement des coordonnées x, y, r; et ces vitesses, si le corps 
était ensuite abandonné à lui-mcmc, demeureraient constantes dans 
les instans suivaus , par les principes fondamentaux de la théorie 
du mouvement. 

Mais par la liaison des corps et par l'action des forces accélé- 
ratrices qui les sollicitent, ces vitesses prennent, pendant l’instant dt, 

les accroissemens d: d £-, d.^, d.^-, qu’il s’agit de déterminer. Ou 

peut regarder ces accroissemens comme de nouvelles vitesses im- 
primées à chaque corps , et en les divisant par dt, on aura la mesure 
des forces accélératrices employées immédiatement à les produire; 
car quelque variable que puisse être l’action d’une force, on peut tou- 
jours, par la nature du calcul différentiel, la regarder comme constante 
pendant un temps infiniment petit, et la vitesse engendrée par cette 
foroe est alors proportionnelle à la force multipliée par le temps; 
par conséquent la force elle-mètnc sera exprimée par - la vitesse di- 
visée par le temps. 

En prenant l’élément dt du temps pour constant , le» forces ac- 
célératrices dont il s’agit seront exprimées par et en 

multipliant ces forces par la masse m du corps sur lequel elles 
agissent, on aura m m ~ pour le3 forces employées 

immédiatement à mouvoir le corps ra pendant le temps dt, parallè- 
lement aux.axes des coordonnées x, y, z. On regardera donc chaque 
corps m du système comme poussé par de pareilles forces ; par 
Méc. anal. Tome I. 5a 
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conséquent toutes ces forces devronlètre équivalûtes à celles dont ofl 
suppose que le systèmeest sollicité, etdonl l’aeliou est modifiée par 
la nature même du système; et il faudra que la somme de leurs 
TMomens soit toujours égaie à la somme des momens de celles-ci , par 
la théorème donné dans l’article îô de la seconde section de la pre- 
mière Partie. 

, * 0 + 

4. Nous emploîrons dans la suite la caractéristique ordinaire d 
pour représenter les différentielles relatives au temps, et nous dé- 
noterons les variations qui expriment les vitesses virtuelles par la 
caractéristique i, coqimc nous l'avons déjà fait dans quelques pro- 
blèmes de la première Partie. 

Ainsi on aura m ** Jx, in ^ Jy, m Jz pour les momens des 

force» m ^ /, m , m qui agissent suivant les coordonnées 

x, y, z, et tendent à les augmenter; la somme de leurs momens 
pourra donc être représentée par la formule , ; . • 

en supposant que le signe d'intégration S s’étende à tous les corps 

du système. 

» « 

. * * • 

5. Soient maintenant P, Q, B, etc. les forces accélératrices données, 
qui sollicitent chaque corps ni du système, vers les centrés auxquels 
ces forces sont supposées tendre; et soient p, q, r, etc. les distances 
rectilignes de chacun de ces corps aux mêmes centres. Les diffé- 
rentielles Jp, Jq , Jr, etc. représenteront les variations des lignes 
p, q, r, etc. provenantes des variations Jx, Jy , Jz des coordon- 
nées x,y, z du corps m ; mais comme les forces P, Q, R, etc. spnt 
censées tendre à diminuer ces lignes, leurs -vîtes ses virtuelles doivent 
être représentées par — Jp, — Jq x — Jr, etc. (art. 3, seet. U, part, i ); 
donc les momens des forces m P, mQ, m R, etc. seront exprimés par 
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— mPrfp, — m Q.i'q , — iUjRJ't-, etc., «lia somme des momens de 
toutes ces forces sera représentée par - ■ * 

— S(PJp + Qcfo + RSr + clc.)ni. 

t * • » * * •• , « V 

Égalant donc ccttc somme à celle de l'article précédent, on aura 

5 ( S? J ' x + S + S *=) m 

'=xi~8(Pfp + Qfy + jRfr-h ctc.)m, - * . 

et transposant le second membre, _ 



• * « ■ + S(PJ>-f-Q/ ? + «JV-f-etc.)m:=:o. 

\ _ ' » y ^ U J « 

■*# O • 

C’ç»t la, formule générale de la Dynamique pour le mouvement 
d\m système quelconque de corps. 

6. Il est visible que cette formule ne dilTère de la formule géné- 
rale de la Statique, donnée dans la seconde section de la première 

Partie , que par les termes dus aux forces , qui 

produisent l’accélération du corps m suivant les prolongcmens des 
trois coordonnées x,y , z. En effet, nous av^ns vu dans la section 
précédente (art. il), qne ces forces étant prises en sens contraire , 
c’est-à-dire, étant regardées comme tendantes à diminuer les L'gnes 
x,y, s, doivent foire équilibre aux forces actuelles P, Q, R, etc., 
qui sont supposées agir pour diminuer les lignes p, q , r, etc. ; 
de sorte qu’il n’y a qu’à ajouter aux momens de ces dernières forces, 

ceux des fonces m^, m ^ pour chacun des corps m, pour 

passer tout d’un coup, des conditions de l’équilibre aux propriétés du 
mouvement (art. 4 , sect. II, part. I). 

* • 4 * ■ • . 

7. Les mêmes règles que nous avons données dans la seconde 
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section de la première Partie, pour le développement de la formule 
générale de la Statique , s’appliqueront donc aussi à la formule gé- 
nérale de la Dynamique. 

Il faudra seulement observer, i*. que les différences que nous 
avions marquées par la caractéristique ordinaire rf, pour représen- 
ter les variations , seront toujours marquées dorénavant par la ca- 
ractéristique S. ' ♦ 

a*. Que la caractéristique d sera toujours relative au temps t , 
ainsi que la caractéristique correspondante / pour les intégrations, 
excepté dans les différences partielles , où ii est indifférent quelle ca- 
ractéristique ou y emploie. 

5*. Que pour représenter les élémens d’une courbe ou d’une sur- 
face, ou en générai d’un système composé d’une infinité de particules, 
ou cinploira la caractéristique D, qui répond à la Caractéristique 
intégrale S. Ainsi lorsqu’on voudra étendre an mouvement les for- 
mules que nous avons données pour- l’équilibre , dans les chapitres 
III et IV de la cinquième section de la première Partie, il faudra 
changer partout' la caractéristique d en Z), pour avoir l’expression 
de la sopinui des momens de toutes les force». 

8. Lorsque le mouvement sc f;üt dans un milieu résistant , on peut 
regarder U» résistance du milieu comme une force qui agit en sens 
contraire de la direction du corps, et qui peut par conséquent être 
supposée tendante à un point de la langcnte. 

Supposons que la résistance soit R: pour avoir son moment — RS'r, 
il n’y a qu a considérer qu’on a en général 

r =y/fcr — /)’ -H (y — mj* H- (e — n) V 
m, n étaut les coordonnées du centre de la force Jîj donc * 

Sr r= ~~ Sx 4- S y + — - Sz. 

r • r # ** r 

Prenons le centre de la force R dans la tangente de la courbe 
décrite par le corps et très-près de lui ; on fera pour cela x — l—dx , 
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y — m—dy, x— •« = </:, ce qui donnera, en prenant ds pour 
l’élément de la courbe, = d £ , y —~ = £, l -£- = * et par 
conséquent 



Si le milieu résistant était en mouvement , il faudrait composer 
ce mouvement avec celui du corps , pour avoir la direction de la 
force de résistance. Nommons da , <7/3, dy les petits espaces que le 
milieu parcourt parallèlement aux axes des coordonnées x,y, z, 
pendant que le corps décrit l’espace ds, il n’y aura qu’à retrancher 
ces quantités de dx, dy, ds pour avoir les tnouvemens relatifs; et 
comme ds — \/{d^-{-dy‘-^- ds'), si on fiât 

du s= \\dx — dx)' + {dy — d(2)‘ {ds — dy ) % , 
on aura dans ce cas, 


«Tr = Sx 4- 4^5 J'y + ‘^Jz. 


A l’égard de la résistance A, elle est ordinairement une fonc-* 
tion.de la vitesse £•, mais dans le cas où le milieu est en mou- 
vement, elle sera fonction de la vitesse relative 

De cette manière, on pourra appliquer nos formules générales 
aux mouvemens qui se fout dans des milieux résistans, sans avoir 
besoin d’aucune considération particulière à ces sortes de mou- 
veraeus. 

« 

g. 11 est important de remarquer que l'expression d'xSx+d'yJy 
+ d’zJz , par laquelle la formule générale de la Dynamique difiêre 
de celle de la Statique (art. 5), est indépendante de la position des 
axes des coordonnées x, y % s. 

Car supposons qu’à la place de ces coordonnées, on substitue 
d’autres coordonnées rectangles x', y', s ' qui aient la même origine , 
mais qui se rapportent à d’autres axes. Par les formules de la Iransfor- 
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mation des coordonnées, données dans l’arlicle 10 de la section III 

de la première Partie, on a 

x = ax' + fiy' -f- yz, 
y = <tV 4 - £/ 4- ÿz\ 

~ =*V -h fi y' 4 -y’ z, 

Différentions ces expressions dé x, y, z, en y regardant tous les 
coelliciens a., fi, y, a.', etc. comme constats , et les nouvelles coor- , 
données x', y, z comme seules variables , on aura 

d'x = xri'x + fid'ÿ 4- y d'x, 
d'y = a.' d'x' 4* fi' d'y .4“ ÿd'z’, 
d'z = a.’cfx'-i- fi' d'y 4- y' d'z. 

On aura de même, • . 

cPx = «JY 4- fif/ + ySz', • 

= *'JV4- fi'fÿ 4- >'JY, 

/* = x'J'x-h fi‘jy-i- y' fs'. 

Substituant ces valeurs et ayant égard aux équations de condition 
données dans l'article cité, entre les coefficicns *, fi, y, a.', etc., 
on aura 

d'xî x' 4* d'y S y 4- d'zfz 
= d'x £ x' 4- d'y S y 4- d'z'£ z. 

Si on fait les mêmes substitutions dans l’expression des distances 
rectilignes entre les différens corps du système, représentées par 
p, q, etc., il est facile de voir que les quantités a, fi, y, a.', etc. 
disparaîtront également, et que les transformées conserveront la 
même forme. En effet on a 

' . i 

l> = vV-x)* 4 - {y— y)' + (*— i)*,- 

x > y> 2 étant les coordonnées d’un corps m, et x, y, z celles 
dun autre corps in rapportées aux mêmes axes. Par le change- 
ment des axes, les premières deviennent x', y, z, et si ou désigne 
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par x', y', il oe que les dernières devieuneut, on aura aussi > 

X = <*x' / 3 y' 4- yz', 

y = «Y 4- / 3 V -4 y Y, 

; ? — *v+ fi’y' ~h >v. 

Substituant et ayant égard aux mêmes équations de condition , 
on aura . 

P — v'(*— *')* -f- (y —y')* 4- (*'—??, 
et ainsi des quantités analogues q, r, etc. 


10. Il s'ensuit de là que si le système n’est anime que par des 
forces intérieures P, Q, etc., proportionnelles à des fonctions quel- 
conques des distances p, q, etc. entre les corps, et que les con- 
ditions du système ne dépendent que de la disposition mutuelle des 
corps, de manière, que 'les équations de condition ne soient qu’entre 
les differentes li^njs^j^q* etc. , la formule générale de la Dvna- 

y, z', que pour les coordonnée! primitives x,y, z. Donc après revoir 
trouvé, par {'intégration des différentes équations, déduites de 
cette formule , les valeurs des coordonnées x , y, z de chaque 
corps m, exprimées en temps, si on prend ces valeurs pour x\ 
y' , z, on aura pour les coordonnées x, y, z, ces valeurs plus 
générales, 

• X = ctx' 4 - j By 4- yz, 
y = «Y 4- /3 'y 4- yz r , 
z = ftV 4 - py'+ y’z', 


dans lesquelles les neuf coefficicus et, /S, y, etc. renferment trois 
quantités indéterminées, puisqu’il n’y a entre elles que six équa- 
tions de condition. 

Si les valeurs de y , z renferment toutes les constantes ar- 
bitraires nécessaires pour compléter les différentes intégrales, les 
trois indéterminées dout il s’agit se fondront dans ces mêmes 
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constantes arbitraires ; mais elles pourront suppléer celles qui man- 
queraient, et dont le défaut rendrait la solution incomplète. Ainsi 
au moyen de ces trois nouvelles arbitraires qu’on peut introduire 
à la lin du calcul , on sera libre de supposer nullcs ou égales à des 
quantités déterminées, autant d'autres constantes arbitraires, ce 
qui servira souvent à faciliter et simplifier le calcul. 

il. Quoiqu’on puisse toujours calculer les efifets de l’impulsion 
et de la percussion comme ceux des forces accélératrices , cepen- 
dant, lorsqu’on ne demande que la vitesse tolqle imprimée, on peut 
se dispenser de considérer ses accroissemens successifs j et -on peut 
tout de suite regarder les forces d’impulsion comme équivalentes 
aux mouvemens imprimés. * * 

Soient donc P, Q, R, etc. les forces d’impulsion appliquées à 
un corps quelconque m du système, suivant les lignes p, q, r, élc.; 
supposons que la vitesse imprimée à ce corps soit décomposée en 

trois vitesses représentées par x, y, s, suivant les directions des axes 
des coordonnées x, y, -, on aura comme dans l'article 5, eu chan- 
geant les forces accélératrices dans les vitesses x,y, 

z , l'équation générale • 

S(xSx -f- yJ'y 4 - zJ'z) m 
4- 5 ( PJp 4- 4- RJ'r 4 - etc.) = o. 

Cette équation donnera autant d’équations particulières qu’il y res- 
tera de variations indépendantes après avoir rédnit toutes les va- 
riations marquées par J' au plus petit nombre possible, d’après les 
conditions du système. 
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TROISIÈME SECTION. 


Propriétés générales du mouvement , déduites de la formule 
. " précédente. 


1 . Considérons un système de corps disposés les uns par rapport 
aux autres et liés ensemble, comme l’on voudra, mais sans qu’il 
y ait aucun point ou obstacle fixe qui gène leur mouvemeot; il est 
évident que dans ce cas les conditions du système ne peuvent dé. 
pendre que de la position respective des corps entre eux; par con- 
tent les équations de condition ne pourront çontenir d’autres 
les coordonnées que les expressi ons , des distances imi- 
orps. Cette considération fournit" pour le mouvement 
d’un système des équations générales indépendantes de la nature 
du système et analogues à eel'es que nous avons trouvées pour 
Péquilibre , dans le J I de la section troisième de la première Partie. 



i 1 


Propriété e relative $ au centre de gravité. 


9 Soient x\ y, z les coordonnées d’un corps quelconque dc- 
termiué du système, tandis que x, y, z représentent en général 
les coordonnées d’un autre corps quelconque. Faisons, ce qui est 
toujours permis , 

y—/+x, *“**■+■ C j 

fl est visible que les quantités ÿ, x' n’entreront point dans les 
Mée. anal. Tome 4 53 
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expressions des distances mutuelle» des corps, mais qde ces dis* 
tances ne dépendront que des différentes quantités g, «, £, qui 
expriment proprement les coordonnées des différens corps, rappor- 
tés à celui qui répond à x',ÿ, i'; par conséquent les équalious 
de condition du système seront entre les seules variables Ç,y, Ç, 
et ne renfermeront point x', y, z. 

Donc si dans la formule générale de la Dynamique (art. 5 , sec- 
tion précéd.) on réduit toutes les variations à Jx, <fy, Jz, et qu’oa 
substitue pour J~x, Jy, Sz leurs valeurs dx' 4 *dç, Jÿ 4 - d'n , 
d'i'+d^, les variations JW, -Jÿ, dV seront indépendantes de toutes 
les autres, et arbitraire» eu elles-mêmes ; ainsi il fiîudra égaler sé- 
parément à zéro la totalité des termes affectés de chacune de ces 
variations; ce qui donnera trois équations générales et indépen- * 
dantes de la constitution particulière du système. 

Les forces intérieures par lesquelles les corps pourraient agir 
les uns sur les antres, et que nous dénotons par P, Q, etc. , comme 
dans fart, a de la section III de la première Partie, n'entreront point 
dans ces équations, parce que le* distances mutuelles p, q, etc. 
étant indépendantes de x\ y’, s, les variations J'p, d'y, etc., re- 
latives à ces varia tiqns, seront nulles. 

A l’égard des forcés extérieures P, Q, R, etc., si en les réduit 
aux trflis forces X, Y, Z , dirigées suivant les coordonnées x,y,z , 
et tendantes à les diminuer, d’après les formules données dans le 
chapitre I de la section V de la première Partie , on a PJp 4- QJ'q 
-bRjr+elc.=XJx-+-YJ'y-\-ZJ'z ! , et la formule générale devient 

S Çp ( i : + md!r S(j* -f- F) mdy-f- >S(^r 4- — ° > 

laquelle, en n’ayant égard qu'aux variations dV, J'y', Jz, qui sont 
indépendantes de toutes les autres, donnera 

4* X) m 4* + Y) m + Jz , s(^~-hz')mssso, 

d’où l’on tire sur-le-champ ces trois équations , 


«■ 
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S & + X ) m = °> 

s ÇS + r)m = o, ; 

*(ÿ + z ) m = °» 

lesquelles auront toujours lieu dans le mouvement d'un système 
quelconque de corps , lorsque le système est entièrement libre. 

3. Supposons maintenant que le corps auquel répondent les coor- 
données x, y, z soit placé dans le centre de gravité de tout le 
système. On aura, par les propriétés connues de ce centre ( Parti, 
sect. III, $ IV), les équations 

5|m — o , JS> un = o , 5£m = o , 

lesquelles, en diflérentiant par rapport à t, donneront celles-ci : 

50m = o, s£m = o, S^a * , 

Donc on aura = 5 m = ~ 5ui , parce que x ayant 

la même valeur pour tous les corps, est indépendante du signe 5; 
on aura pareillement S m = 5m , et 5 ^ m = ^ * 5m. Ainsi 

les trois équations de l’article précédent prendront cette forme 
plus simple , . 

^ Sm + SXm = o , 

5m + 5Fm = o, 

5m -f- SZm = o. 

Ces équations serviront à déterminer le mouvement du centre 
de gravité de tous les corps, indépendamment du mouvement par- 
ticulier de chacun d’eux; et comme les valeurs de SXm , Sl r a \ , 
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SZm ne renferment point les forces intérieures du système, le 
mouvement de ce centre ne dépendra point de l’action mutuelle 
que les corps peuvent exercer les uns sur les autres, mais seule- 
lemcnt des forces accélératrices qui sollicitent chaque corps. C’est 
en quoi consiste le principe général de la Conservation du mouve- 
ment du centre de gravité. 

Ce principe subsiste aussi dans le cas où les corps , dans leurs 
mouvemens, viendraient à se choquer; car de quelque nature que 
soient les corps, on peut toujours imaginer que leur action dans 
le choc se fasse par le moyen d’un ressort interposé entre les corps, 
et qui, après la compression, tende à se rétablir, ou non, suivant 
que les corps seront élastiques ou non. De cette manière, l’effet 
du choc sera le produit de forces de la nature de celles que nous 
avons désignées par P , Q, etc., et qui disparaissent dans la for», 
mule générale (art. a). 

4. On voit au reste que les équations du mouvement du centre 
de gravité sont les mêmes que celles du mouvement d'nn seul corps 
qui serait animé à-la-fois par toutes les forces accélératrices qui 
agissent sur les différons corps du système. En effet, si on conçoit 
que tous ces corps soient réunis en un point qui réponde aux 
coordonnées x, y, z\ on a alors daus la formule générale x — x', 
y =y\ z = z', et égalant à zéro la totalité des termes affectés de 
chacune des trois variations J'x‘, J'y', Ji, on aura les mêmes équa- 
tions que ci-dessus. 

De là résulte ce théorème général , que le mouvement du centre 
de gravité d’un système libre de corps disposés les uns par rap- 
port aux autres , comme l’on voudra , est toujours le même que si 
les corps étaient tous réunis dans un seul point , et qu’en même 
temps chacun d’eux fut animé des mêmes forces accélératrices que 
dans leur état naturel. 

0 

5. Ce théorème a encore lieu lorsque les corps qui composent 


Digitized by Google 


SECONDE PARTIE, SECTION ÏII. a6i 

ton système libre ne reçoivent que des impulsions quelconques. 
Car en substituant dans l’équation de l’article 1 1 de la section pré- 
cédente, Jx' -i- J% , Jy J* , JV-f-J'J à la place de Jx, Jy, Js, 
et réduisant les forces P, Q, R, etc. aux forces X, Y, Z, 
on prouvera, comme dans l’article a, que les variations Jx', Jy, 
Jz doivent demeurer arbitraires , ce qui donnera les trois équations 

5(mj: -f- X) = o , 5(my -f- Y) = o, S(inz + Z) = o. 

Or si on rapporte les coordonnées x\ ÿ, z au centre de gravité 
du système, on a, par les propriétés de ce centre, 

x'Sm = <$xtn , * ySm = 5vm , z'Sm = Szm. 

Donc aussi, en difïercntiaut relativement ht, et faisant dx=xdt, 
dy x=ydt , dz—zdt, dx’=x'dt, dy — y dt, dz’— z dt, 

x'Sm — Sxm , ÿiSm = S> m , z'Sm = &‘m , 
et par conséquent 

x'Sm -j- &K — o , y 5m -1— SY — o , « z 5m -j - SZ — o , 

** 

ce qui fait voir que les vitesses x, y, z imprimées au centre de 
gravité, sont les mêmes que si tous les corps, étant réunis dans 
ce centre, recevaiesfc à-la-fois les impulsions X, Y , Z. 

6. La formule générale (art. a), après la substitution de 
JV-fe cfÇ , Jz+JX à la place de Jx, J y , dz, et l’éva- 

nouissement des termes affectés de Jx', Jy, Jz se réduira à 

S + X J% + FcT -1 -f- Z m = o. 

Substituant F-f- %, y' •+•’», s'-f-Ç pour x, y, z dans les diffé- 
rentielles cPx, d’y, d'z, et faisant sortir hors du signe S les diffé- 
rentielles d'x , d'y, d'y, les termes affectés de ces différentielles 
seront 

üjr SJ Çm -f- ^ SJnm ■+- ^ SJ £m. 
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Mais en rapportant au centre de gravité les coordonnées x, y\ 
z', on a (art. 3), 

• 5?m = o, 5>ini = o , 5£m = o; 

donc aussi, en différai liant par tf , on aura 

jSeTçm = o,. SJ'i.m = o , m — o, 

ce qui fait évanouir les termes dont il s’agit. 

Ainsi la formule générale se réduira à 

S +*£• + *'* 4 . x«fç + rA+z<ft)m = o, 

* 

qui est tout-à-fait semblable à la première formule, les coordon- 
nées x, y, z, dont l’origine est fixe dans l’espace, étant changées 
en Ç, s, Ç , dont l’origine est au centre de gravité. 

On peut conclure de là en général , que dans un système libre , 
on aura par rapport au centre de gravité, les mêmes équations 
et les mêmes propriétés que par rapport à un point fixe hors du 
système. 

* IL 

Propriétés relatives aux aires. 

7 . Considérons maintenant le mouvement dü système autour d’un 
point fixe, et supposons qu’il soit entièrement libre de tourner en 
tout sens autour de ce point. En faisant abstraction des mouvemens 
resjiectils des corps du* système les uns à l’égard des autres, la ro- 
tation autour de chacun des trois axes des x, y ; e fournira, comme 
on l’a vu dans l’article 8 de la troisième section de la première 
Partie, les expressions suivantes «les variations Jx, J'y, Js, 

’ r t 

Jx = zJai — yj$ , ' Jy = .Tsl)p — SeT ^. , Sz = yJ-^- — xJa > , 

dans lesquelles «f<p, Ju, J 4 sont les rotations élémentaires par 
rapport aux troiaaxos des * ,y, x, et qui doivent demeurer arbi- 
traires. 
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Ces expressions sont générales pour les variations des coordon- 
nées de tous les corps du système , et il ne s’agira que de les substi- 
tuer dans la formule de l’article 5 de la section précédente, après 
avoir réduit toutes les variations à J'x, J y, J\=, et d’égaler ensuite 
à zéro séparément les quantités affectées des trois indéterminées 
J'ip, Ja>, Jy. 

On trouvera d’abord .comme dans l’article cité de la première Par- 
tie , que la variation Jp devient nulle, et qu’ainsi les termes dus aux 
forces intérieures P du système ne renfermant point les variations 
J<p , J'ai, J~\. ne donneront rien dans les équations dont il s’agit. On 
trouve aussi, comme on l’a vu dans le même article, que la variation 
Jp est nulle lorsque la force P tend vers l’origine des coordonnées, 
et qu’ainsi cette force n’entrera point dans les mêmes équations. 

En faisant donc simplement pour Jx, Jy, Jz , les substitutions 
indiquées, après avoir changé les forces P, Q, R, etc. en X, Y, 
Z, comme ci-dcssus (art. a), on aura, relativement aux variations 
<Ap, J ai , cf4> l’équation * 

( (^- y —+Yx-Xy)j^ 

S + Xz - Zx)jl m = o; 

l+(^r^ + Zy-rz)j4) 

et Anime les variations Jç, J-^, Jm sont les mêmes pour tous 
les corps du système, elles n’entreront pas sous le signe d’inté- 
gration S ; de sorte qu’on aura les trois équations relatives à cha- 
cune de ces variations , 

s(x%-y d -£+xY-yX)m~ 0 , 

■ S ( C 7F — x^pr+zX— xZ^m—o, 

*1$ +* Z — *r) m = °- 
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Ces équations auront lieu à-lu-fois lorsque le système aura la 
liberté de tourner autour de chacun des trois axes, c’est-à-dire , 
toutes les fois que le système sera disposé de manière à pouvoir 
pirouetter librement en tout sens autour du point fixe qui est l'ori- 
gine des coordonnées. 

Et il est bon de remarquer que ces équations ont toujours lieu 
indépendamment de l’action mutuelle des corps , de quelque manière 
que cette action puisse s’exercer, même par le choc mutuel des corps 
du système, comme dans l’article 3, et par la même raison; elles sont, 
de plus, indépendantes des forces qui tendraient vers le point fixe 
où est l’origine des coordonnées. 

8. Pour se former une idée plus nette de ces équations, on 
remarquera, i\ que les quantités xtPy — yd‘x, ztPx — xd'z , 
yd'z — zd'y sont les différentielles de celles-ci, xdy—ydx, zdx- — xds, 
ydz — zdy, lesquelles représentent le double des secteurs élémen- 
taires décrits par le corps m sur le plan des x, y, des x, z et des 
y, z, c’est-à-dire, sur les plans perpendiculaires aux axes des z, 
des y et des x. En effet, si dans xdy—ydx on substitue pour x et 
y les valeurs p cos p, psinp, on a p'dp double de faire comprise entre 
le rayon vecteur p et le rayon consécutif qui fait avec lui l’angle dp. 

a*. Que les quantités X, F, Z représentent les forces qui solli- 
citent chaque corps m, suivant les coordonnées x, _y, z, et vers leur 
origine, et qui résultent de toutes les forces P, Q, R, etc. agissante^ sur 
ce corps, suivant des directions quelconques (art. 5, scct. II), et 
qu’ainsi les quantités yX — xY, xZ — xX, zY — yZ expriment 
les moinens des forces qui tendent à faire tourner les corps autour 
de chacun des trois axes des coordonnées z, y, x, en prenant 
le mot moment dans le sens ordinaire , pour le produit de la force, 
et de la perpendiculaire menée sur sa direction. 

• • 

g. Si le système n’était animé par aucune force extérieure , ou 
s’il l’était seulement par*des forces tendantes au poifit que nous 

avons 
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avons pris pour l’origine des coordonnées, les trois équations pré- 
cédentes se réduiraient à celles-ci : 

s (Æ 5 iû) m=0 , 

lestfuelles étant intégrées par rapport à la variable t , donneront, 
en prenant trois constantes arbitraires A , B, C, 

*( 

•(^TT 4 )— * 

Ces dernières équations renferment évidemment le principe des 
aires , dont nous avons parlé dans la première section. 

io. Il est à propos de remarquer que ces équations sont dans 
le cas de l’article 10 de la section précédente; de sorte qu’on y peut 
introduire trois nouvelles constantes arbitraires, par le changement 
des axes des coordonnées. 

Soient *, ÿ, z les nouvelles coordonnées; on aura également 

•<*****)— -v 

les quantités A', B, C étant aussi des constantes arbitraires, mais 
différentes de A , B, C. 

Substituons maintenant dans rexpression*crfy — ydx les valeurs 
Méc. anal. Tome I. 34 
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de x, y , en y', s! données dans l'article cité de la même sec- 
tion, on aura 

xdy — ydx = (*#' — /3 a') (x'dy — ydx) 

4 - (>*'—• xy ) (ydx — x'dt) 4- (@y — yft) {/dt — tdy ). 

On trouvera de même, 

zdx — xdz = (/3a"— a/3*) (x'd/—/dx' ) 

4 - («y— >*') (A'- xVz' ) + (>|S — /V ) (/<&'— *'<*/) , 

.yrfz — zdy = (a'j3’— /3'a*) (x'rfy — /Æc') 

4- (>V-aV) (i'à-i'à , ) + (>'/2'-/3V) (y*'— *V/). 

Si on affecte tous les termes de ces équations du signe S, apres 
les avoir multipliées par m et divisées par dt, et qu’on y substitue 
à la place des intégrales affectées de S , leurs valeurs A, B , C, 
A', B', C, on aura 

C = (a/3' — /3 *')C' 4- (>«' — *>')# + (Z 3 / — îÆV'. 

^ = (/S** — *1 V)<? 4- («y — >**)& + (>/8' — &V'> 

^ = (*'/3'-/3'a')C' 4- (/«' — «>')# 4- (»'&* — Æ'/K- 

On peut réduire ces formules à>une expression plus simple , en ob- 
servant que l'on a identiquement 

(*P—Pxj 4- (/3*' — a/3*)* 4- (a'/S '-/3'a')* 

— (x*4-a'*4-a'‘)(/3*4-/3 , ‘4-/3' 1 ) - («^ay+a'/S*)*, 

quantité qui se réduit à l’unité, en vertu des équations de condi- 
tion de l’article îo de la section troisième de la première Partie. 
On a de plus ces équations identiques, 

«(a'/3* — /3'a*) 4- *'(/3a' — a/3') 4- a'(a/3' — /3a') = 

/3(a'/3' — /SV) 4- /3'(/3a* — a/3*) 4- /3>jS' — /Sa') = o. 

Si’donc on compare ces équations avec les trois équations de 
condition 

y‘+y' >'* = i > #+«y+*V=«» fiy+Py'-'rPy" = 0 j 


Digitized by Google 


SECONDE PARTIE , SECTION ni. a Ç 7 

il est facile de conclure de cette comparaison , qu’on aura 
«'£*—£ Vsy, (Sa* — ct/9*=y, ./3'— /3a'=/. 

Tes quantités > , >' pourraient avoir également le signe ;• 

mais comme, dans la coïncidence des axes des y, / avec ceux 
des x > y, z > on doit avoir * = t, /3 = o, >=o, a'=o, (3 — 1 , 
j/=o, a'=o, /3*=o, >' = i (art. n.sect.IIÏ, part. I), cette 
condition ne peut avoir lieu qu’en prenant y' positivement, et par 
conséquent aussi y' et y. 

On trouvera de la même manière 

— «y— 0 , — yx’= P, y*' — ttÿ=F f 

y' fi '-?>'=*, = (2y'-yP = *’ i 

de sorte que l’on aura 

A = *A / + PB' + yC, 

B = a! A’ •+• P B' 4- y’C, 

C = a’A'-h P’B' + >'C', 

d’où l’on tire, parles équations de condition de l’article îo (scct. III, 
part. I), 

/ = /* + &' + <V, 

B' = AP + Bp + CP", 

C = 4- By 4- C>', 

et 

A' 4- B' 4- C* = A- 4- 4- C\ 


H résulte de cette dernière équation qu’on a en général 


d’ou l’on peut conclure que la fonction 


a toujours une valeur indépendante du plan de projection et de 
la position des axes des coordonnées x,y, z dans l’espace, pourvu 
que ces coordonnées soient rectangulaires entre elles, 



3 6q mécanique analytique. 

il. Ces expressions de A, B, C, en A', B , C qu’on vient de 
trouver, sont semblables a celles de x, y , z en x, y, z' de 1 ar- 
ticle 9 de la section précédente; par conséquent si on prend 
x' = A', y = B, s' = C , on aura A=x, B— y , C=e, et 
réciproquement xx=A , y— B , z—C donnera A' = B > 
C — z, c’est-à-dire que y/, 2?, C et A 1 , B, C seront deux 
systèmes de coordonnées qui répondent à un même point , le pre- 
mier étant relatif aux axes des x, y, z , et le second aux axes des 

/ J i 
*>?> *• 

On voit tout de suite par là qu’on peut faire A’— o , E= o , 
en faisant passer Taxe des C’ ou z par le point auquel répondent 
les coordonnées A , B, C, et qu’alors la coordonnée C'.aura sa 
plus grande valeur = \\A‘ -f- J3‘ + C‘). On aura dans ce cas, 

A — yC, B = y'C, C = y'C , 

et il est facile de voir que les coefficicns y, y', y’ ne seront 
autre chose que les cosinus des angles que la ligne C fait avec 
les axes des A, B, C. 

Ainsi la résolution des équations 

= c-- 

donnera celle des équations 

^(îi^±) m==/£ r, 

' ' = y'C, 

les quantités y, y', y' étant trois constantes telles que >’+>* 
4 ->'*s=i, et dont deux sont arbitraires. 


Digitized by Google 


SECONDE’ PARTIE, SECTION ÏIÏ. afkj 

Le plan perpendiculaire à l’axe des C”, lorsque C' devient un 
maximum, est celui que M. La place nomme plan invariable, et 
dont il a le premier démontré l’existence et la position. 

Celte position est facile à déterminer par les équations 


A — yC, D = yC, C = yC\ 


car puisque les quantités y, y y' sont les cosinus des angles 
que l’axe des C' ou*', qui est perpendiculaire au plan invariable, lait 
avec les axes des x, y , s du système , en nommant ces angles 
l, m, n, on aura, à cause de C = 4- £' + C*) , 


cos/ = 




B C 

, cos/nss-- ^-; ■ j-j mi rr — 

y'V+ir+c-y v 


ia. Si le système est libre, c’est-à-dire qu’il n’y ait aucun des 
points du système qui doive être fixe, on peut prendre l’origine , 
supposée fixe, des coordonnées x, y, * partout où l’on voudra;, 
par conséquent les propriétés dps aires et des momens que noua 
venons de démontrer auront lieu par rapport à un point fixe quel- 
conque pris à volonté dans l’espace. 

Mais par ce que nous avons démontré dans l’article 6 , ces 
mêmes propriétés auront lieu également par rapport au centre de 
gravité de tout le système , soit que ce centre soit fixe ou non. 
En effet, si dans les trois équations de l’article 7 , on substitue 
pour x, y, z les quantités x'-f-i-, y -h», x'H-Ç,e n rapportant, 
comme dans l’article 3, les coordonnées x', y, *' au centre de gra- 
vité du système, et qu’on ait égard aux trois équations de ce der- 
nier article, on aura ces transformées, 

s (^il -H ÇF - *x) m = o, 

+ ÇX-Çz)m = o, 

+ -ÇE) m = o, 
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qui sont, comme l’on voit, semblables à celles de l’arlicle 7, et 
dont toute la diflérence consiste en ce qu’à la place des coordonnées 
x, y, z partant d’un point fixe, il y a les coordonnées Ç, n, Ç, 
dont l’origiue est dans le centre de gravité du système. 

Ainsi lorsque les forces accélératrices sont nulles, on aura les 
intégrales 


'(W— *. 

sur lesquelles on pourra faire des remarques analogues à celles * 
que nous avons faites sur les équations de l’article 9. 


ï 3 . Quand un des corps du système est retenu fixement par un 
obstacle quelconque, en plaçant dans ce corps l’origine des coor- 
données , on a le cas de l’article 7. Mais si deux corps du sys- 
tème sont supposés fixes , on regardera la ligne qui passe par ces 
deux corps, comme un axe fixe autour duquel le système peut 
tourner librement, et prenant cet axe pour celui des coordonnées z, 
on aura simplement, par le même article, 

fx=—y<fp, Jy = *<fp, 

«ftp étant la rotation élémentaire autour de cet axe, laquelle doit 
demeurer indéterminée. On n’aura ainsi qu’une seule équation re- 
lative à cette variation «ftp, laquelle sera 

s(x*ï-yÿ + X Y.-yX)m = o; 


et lorsque le moment xY — yX des forces extérieures par rapport 
à l’axe de rotation est nul, on aura par l’intégration , comme dans 
l’article 9 , 
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équation qui donne le principe des aires par rapport au plan des 
x, y perpendiculaire à l’axe de rotation, et sur lequel les aires dé- 
crites par les corps doivent être projetées. 

Si trois corps du système étaient supposés fixes, alors la posi- 
tion de chacun des autres corps dans l’espace serait déterminée 
par ses distances à ces trois corps, et il n’y aurait plus de va- 
riations indépendantes de la nature du système et de la disposition 
respective des corps entre eux, d’où l’on put déduire des équations 
générales pour le mouvement d’un système quelconque. 

$ ni. 

Propriétés relatives aux rotations produites par des forces d’impulsion. 

1 4 . Quand un système libre de tourner en tout sens autourd’un 
point fixe reçoit des impulsions quelconques, on peut aussi em- 
ployer dans l'équation de l’article 11 de la section précédente les 
expressions de Sx, Sy, <f= de l’article. 7, après avoir réduit à X, 
Y, Z les forces d'impulsion P, Q, R, etc.; et en égalant sé- 
parément à zéro les termes multipliés par les variations «fip , S'a , 
«ty , ou aura les trois équations 

S {m (xy —yx) + xY — yX) = o , 

S {m ( zx — xz) + zX — xZ) = o , 

5{m (yz — zÿ) 4 - yZ — :7} = o, 

pour le premier instant du mouvement produit par les impul- 
sions X, Y, Z. 

Dans les systèmes qui sont lout-à-fait libres, on peut prendre 
le point fixe partout oit l’on veut dans l’espace, et les équations 
précédentes. auront toujours lieu par rapport à ce poiut. 

1 5 . Dans ces systèmes, on peut aussi rapporter leurs rotations 
à trois axes qui passent par le centre de gravité. Car eu fai- 
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sant, comme dans l'article 5, 

J'x = Sx' •+• Sç , Sy = Jy -+■ Sit, Sz = Sz' •+• ef£ , 

les variations JV, cTp', J;' donneront d’abord les trois équations 
relatives au mouvement du centre de gravite, trouvées dans ce 
même article. 

II restera ensuite l’équation 


S([mx + X)<T£ + (mÿ-4- Y)S* +• (mi + Z)J£) — o. 


Or en rapportant les rotations d'à», S-p aux axes des coor- 
données ÿ, n, Ç, et n’ayant égard qu’à ces rotations, on a, comme 
dans l’article 7 , 

j% = zSu~»Sp, <r» — ç/4, 

et les trois variations indéterminées ef^, Su, S<p donneront les 
trois équations 

(m (£y — si) + — »X} = o , 

5{m (Çi - çi) + ÇX - ?Z} = o, 

0 {m(w — 6') + *Z - ÇF} = o. 

Mais is=x'-f-|, y-ssy'+it, i = z ; donc substitnant ces 

valeurs, làisant sortir hors du signe S les quantités x, y, t, qui 
ne se rapportent qu’au centre de gravité, et observant que par 
les propriétés de ce centre on a 

«Sm£ ss o, Smn = o, ÆmÇ = o^ 

les trois équations précédentes deviendront 


5{m(ei — 4 ) + ÇF — «X) ss o, ' 
S{m(ÇÇ - ÇÔ + ÇX - ÇZ} = o, 
S[m {4 — Çi) -h 1 Z — <r} = o, 
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qui sont tout-à-fuit semblables à celles de l’article précédent , et 
dans lesquelles les coordonnées Ç, », Ç ont leur origine au centre 
de gravité, et les vitesses £, », Ç sont relatives à ce centre. 

Ainsi les équations relatives à un point fixe, subsistent aussi 
lorsque le système est libre, par rapport à son centre de gravité. 

16. Les équations que nous venons de trouver pour l’effet des 
impulsions dans le premier instant, ont lieu aussi dans les instans 
suivans, s’il n’y a point de forces accélératrices, en regardant 
comme constans les termes qui dépendent des impulsions X, Y, Z. 
Car *, y y z étant leg vitesses parallèlement aux axes des x, y, z; 
on a dx=xdt, dys=ÿdt, dz—ïdt 7 et les équations de l’article 9 


deviennent • 

5m (x} ~~yr) = C, 

Sm ( zx — xz) = B , 

Sm(yx — zy) = A, 


lesquelles, étant comparées à celles de l’article i 4 , donnent 

C = S(yX-xY ), 

B = S{xZ — zX), 

A=. S{zY —yZ). 

Ainsi on a les valeurs des constantes A, B, C exprimées par 
les impulsions primitives données à chaque corps; et l’on voit 
que ces valeurs ne sont autre chose que les sommes des momena 
de ces impulsions, par rapport aux axes des x, des y et des r. 

Il en sera de même des équations relatives au centre de gra- 
vité, en «omparant les équations de l’article 12 avec celles de 
l’article i 5 . 

17. Si on ne considère que les mouvemens de rotation par rap- 
port aux trois axes des coordonnées x, y, r, et qu’on désigne par 
Méc. anal. Tome I. 35 
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4 ,, ù, p les Vitesses de ces rotations, les variations J~x, Sy, «fx 
seront proportionnelles aux vitesses x, y, z, elles variations «f4, 
/<» , <f <p seront en meme temps proportionnelles aux vitesses 4- , 
à, tp; les formules de l’article 7 donneront ainsi 

X = zoi — y<p , ÿ = xQ — z-\,, z = y-\, — . ari. 

Ces valeurs de x, ÿ, z ne sont que les parties qui dépendent des 
trois rotations; pour avoir les valeurs complètes des vraies vitesses 
x, y, z, il faut y ajouter les parties qui dépendent du changement 
de situation des corps du système entre eux , et qui sont indépen- 
dantes des rotations. * 

Mais lorsqu e*lc système est invariable , ce qui a lieu dans tous 
les corps solides d’une figure quelconque, ces parties des vitesses 
sont milles, et les valeurs de x, y, z se réduisent simplement à 
celles que nous venons de donner. On pourra donc substituer ces 
valeurs dans les équations précédentes, et faisant sortir hors du 
signe S les quantités •>)/* o>, P, on aura pour un solide de figure 
quelconque, en mettant l’élément Dm a la place de m (art. 7 , 
sect. précéd.) , les équations 

çS ( ï’-H , ‘)Om — 4‘S* £ ^ ni — uSyzDm = C , 
otS ( ,v‘+:*)Dm — ■ ■J.SxyDm — pSyzDm = B, 

— «S.ryZJm- — pS.rzDm s= A, 

par lesquelles on pourra déterminer les vitesses des rotations ini- 
tiales 4» <"> <p, produites par les impulsions X, Y, Z appliquées 
à des points quelconques du corps , et dont les moment, par rap- 
port aux axes des x, y, z, sont A, B, C. 

Comme les vitesses de rotation sont proportionnelles aux angles 
infiniment petits, décrits en même temps par les rotations res- 
pectives, il s’ensuit de ce qu’on a démontré dons lu troisième sec- 
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.lion de la première Partie (art. îx), que les trois vitesses >}/, à, 
<p se composent en une seule vitesse fl telle que 

s =^(4* + *•-+- <p*), 

Avec laquelle le corps tournera réellement autour d’un axe ins- 
tantané, faisant avec les axes des x, y , c des angles X, /*, », 
tels que 

! • 

cos X = - , cos n = " , cos y = 

è 8 é * 

Ainsi les trois équations précédentes donneront la position de 
l'axe autour duquel le corps tournera dans le premier instant , et 
la vitesse de rotation autour de cet axe. C'est celui qu’on appelle 
axe spontané de rotation. 

• • 

18. Dans les instans suivans, le corps continuera à tourner par 
sa force d’inertie, et les trois équations qu’on vient de trouver au- 
ront encore lieu , eu regardant comme constans les ft-rmes qui con- 
tiennent les forces d’impulsion X , Y, Z, comme on Ta vu dans 
l'article 16; mais les quantités 5(.v*-f-)-*)Z?m, SxyDm, etc. devien- 
dront variables à raison de la variation des coordonnées x, y , * 
pendant la rotation. 

Mais une conséquence remarquable qu’on tire de ces équations, 
c’est que dans un instant quelconque, le corps a le même mou- 
vement de rotation qu’il recevrait dans cet instant par l’impulsion 
des mêmes forces qui l’ont mis d’abord en mouvement, 6i ces 
forces lui étaient appliquées de manière à produire les mêmes mo- 
mens autour des axes des x, y, z. 

Et comme ces équations ne sont que les équations générales de 
l’article i6, pour un système quelconque de corps, appliquées à 
un corps solide de figure quelconque , il s’ensuit que si le système 
qui a reçu des impulsions primitives , devient, par l’action mutuelle 
et successive des corps , un système invariable ou un solide quel- 
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conque , les mêmes équations auront encore lieu j de sorte que le . 
solide aura à chaque instant le même mouvement de rotation qu’il 
recevrait par les mêmes impulsions primitives, si elles lui étaient ap- 
pliquées immédiatement de manière à produire les mêmes momens. 

Donc aussi une masse fluide agitée primitivement par des force» 
quelconques, abandonnée ensuite à elle-même et devenue solide 
par l’attraction mutuelle de ses parties, aura à chaque instant le 
même mouvement de rotation que les forces primitives lui impri- 
meraient si elles agissaient de la même manière sur la masse solide. 

19. Les trois équations de l’article 17 donneront les valeurs des 
momens A , B, C de toutes les forces primitives, en connaissant 
la position instantanée du corps et ses trois vitesses de rotation 
4, w, <p, par rapport aux axes fixes des x, y, s, ou la vitesse 
composée fl autour de l’axe instantané, avec les angles A, /*, 
de cet axe avec les axes fixes des x,y, r; et réciproquement ayant 
ces momens, Qn pourra en déduire les valeurs des vitesses de 
rotation. 

On voit aussi par ces équations, que les momens seront nuis 
si les vitesses sont nullcs ; mai» les momens étant supposés 
nuis , il ne s'ensuit pas évidemment que les vitesses de rota- 
tion doivent être nullcs. Car en faisant A =20, £=o, C—o, 

on a trois équations linéaires entre 4> et il faudrait prou- 

ver que ccs trois équations ne peuvent pas subsister ensemble , 
à moins de supposer 4 = °, « = o, <p—o. 

En éliminant deux de ces inconnues on a une équation qui donne 
la troisième inconnue nulle ou arbitraire, mais avec la condition 

S(.t’+y , )ZJm x S(ï’ + i‘)Z)m x S(y' -f- z')Dm 
— S{x' +y')Dm x (SxyDm)' -4- S(v* + :*)Dm x (SxzDmy 
4 - 5 (y* 4 - ;’)£>m X (SyzDna)‘ 4- aSxyDm X SxzDm x ; 

et il faudrait prouver que cette condition est impossible à remplir, 
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ce qui paraît très-difficile. Mais nous démontrerons plus bas (art. 3 i) 
que lorsque les momens sont nuis , toute rotation s’évanouit aussi. 

D’où nous pouvons d’abord conclure qu’il est impossible qu’un 
système de points isolés, ou une niasse fluide quelconque, puisse 
former un corps solide qui ait un mouvement de rotation , à moins 
que les impulsions primitives n’aient été telles, qu’il en soit résulté 
un moment par rapport à l’axe de cette rotation. 

\ 

3o. Par les transformations exposées dans l’article 10, on peut 
changer les trois équations de l’article 1 7 en des équations semblables 
dans lesquelles les quantités x, y, z, A, B , C soient remplacées 
par les quantités analogues * , y, z', A', B, C. 

Désignons par 4 > p les vitesses de rotation par rapport aux 
nouveaux axes des x',ÿ, s, on aura aussi, 

dx' = iddt = {za> — y <p')dt , 

dy — fdt = (xp — 

dz = s’dt = (y-Y— xW)dt, 

et les trois premières équations de l’article 10 deviendront par ces 
substitutions, en changeant ni en Dm, 

<p'S{x'*+/*)Dm — 4 '&YZ)m — u’Syz'Dm = C, 

ÙS{ x''+y‘)Dm — 4 '&//Z>m — <p'SyYZ)m = B, 
4 'S(/*-H'')Z>m — ù’Sx'yDm — pSx'ÏDm = A’, 
dans lesquelles on aura par le même article 

A' ~ Acl -f- Bx‘ — f- Ca*, 

B = AP + Bp ■+■ CP, 

C = Ay + By' -f- Cy'. 

Ces équations ont l’avantage que la position des axes de rotation 
y est entièrement arbitraire, puisqu’elle ne dépend que des quantités 
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a, fi, y, etc.; et comme elles ne sont que du premier ordre, 
rien n’empêche de donner à ces axes une position differente d’un 
instant à l’autre , et de les prendre de manière qu’ils soient fixes 
dans l’intérieur du corps , et par conséquent mobiles avec lui dans 
l’espace. Alors les quantités S(x'‘-f-y'‘) Dm, Sx’y Dm, etc. devien- 
dront constantes , mais les quantités A, B, C seront variables , 
à cause de la variabilité des quantités a, j 0 , y, cl, etc. Nous don- 
nerons dans la suite des moyens directs de parvenir à ces équations 
qui sont d’une grande utilité dans le problème de la rotation des 
corps. 

ai. On vu dans l’article 16, que les constantes A, B, C ex- 
priment les sommes des momens des impulsions primitives don- 
nées aux corps, relativement aux axes des x, y, z. Or il est fa- 
cile de prouver que les quantités », a, a" représentent les cosinus 
des angles que l'axe des x' fait avec les axes des x, y, z; que les 
quantités yS , / 3 ', /S* représentent les cosinus des angles que Taxe 
des y fait avec les mêmes axes des x,y,z, et que les quantités y, 
y', y' représentent les cosinus des angles que l’axe des *' fait avec 
ces mêmes axes. Donc par ce qu’on a démontré dans la première 
partie sur la composition des momens ( sect. III , art. 16) , les trois 
quantités A, B, C seront les momens des mêmes impulsions 
rapportés aux axes des x, y, z’, c’est-à-dire aux axes de rotation 
fixes dans le corps et mobiles dans l’espace. Ainsi on pourra ap- 
pliquer à ces axes les mêmes conclusions qu’on a trouvées dans 
l’article iq. 

5 IV. 

Propriété* des axes fixes de rotation d’un corps libre de figure 
quelconque. 

22. Nous réservons pour un chapitre particulier la solution com- 
plète du problème général de la rotation d’un corps solide de figure 
quelconque; nous allons seulement examin er ici le cas où l’axe 
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instantané de rotation demeure immobile dans l’espace, ou au moins 
toujours parallèle à lui-même lorsque le corps a un mouvement 
progressif, parce que ce cas se résout facilement par les formules 
du paragraphe précédent, et qu’il conduit aux belles propriétés des 
axes qu’on nomme principaux , ou axes naturels de rotation. 

Reprenons les équations fondamentales de l’article 17 ; faisons, 
pour abréger, 

l = Sx' Dm , m = n = Sz'Dva , 

/ = SyzDm , g — SxzDm , h — SxyDm , 

• • • • • 
et substituons pour 4> P leurs valeurs 6 cos A, 6 cos/*, Scos*, 

6 étant la vitesse de rotation autour de l’axe instantané qui fait 

les angles A, fi, r avec les axes fixes des x, y, rj ces équations 

deviendront ainsi, en les divisant par ô, 

(m + n) COS A — hcosju — - ^cosr s= 4, 

6 

( J-f-n)co3/* — AcosA — f cas r ss 

fl 

/j 

( / +m) cos » — #cosA — / cos/i b= -r. 

. • 

a3. Les six quantités l, m, n, f, g, h sont variables; en les 
difTérentiant , substituant pour dx, dy, dz les quantités xdt,jdt, 
zdt, et ensuite pour x, ÿ, • leurs valeurs (art. cité), on aura 

dl — a(gcos^i — h cos x )Bdt , 
dm = a(A cos r — / cos A )9dt , 
dn = a (/cos A — g cos n )Qdt , 

r , 

= ((m — n) cos A - 4 - £-cos» — A cos M^fidt, 
dg = ((n — l)cosp, 4 - A cos A — / cos» 
sa (( / — -m) cos r 4 - /cos/4 — ÿCosA^Srf/. 
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Ces six équations, jointes aux trois de l'article précédent, ren- 
ferment la solution générale ; mais nous ne considérons ici que 
le cas où les angles A, /a, » demeurent invariables; et il s’agit 
de voir sous quelles conditions ces quantités peuvent être constantes. 

a4. Pour cela, il n’y a qu’à différentier les trois premières équa- 
tions dans cette supposition, et y substituer les valeurs des différen- 
tielles dl, dm , etc. , on aura après avoir divisé par 6 dt ces trois-ci : 

/(cosv*— cos/a*) — ÿcosA cos/x 4 -AcosAcos» 

J JB 

-f- (m — ri) cos /a cos f = — • - X^-, 

y 

/COSA COS/A 4-#(cosA* — COS »*) — ■ COS /A cos c 

m 

-{-(«—•/) cos A cos r = — X 
—/cos A COS » 4- g COS/A cos t -f~ h (cos /A* — COS A*) 

C* tiê 

•+-(/ — m) cos A cos/a = — . X j-. 

. V dt 

Si on ajoute ces trois équations ensemble, après avoir multi- 
plié la première par coSA, la seconde par cos/a, la troisième par 
cos k, on a l’équation 

•Vcos* 4- Beat |U 4- Cco»t itt 

° = 1 X 3T« 

laquelle donne d& = o , ou bien 

A cosa 4 - .Z? cos/a -f- Ccose = 

Nous verrons plus bas (art. 58) que la quantité 

A-\ -f- JS® 4- Cf, 

qui est la meme chose que 

(-^cosA 4- Z? cos/a 4“ CcosQfl, 

exprima 
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exprime la force vive du corps, laquelle ne peut jamais être nulle 
tant que le corps est en mouvement. 

Il faut donc supposer en général </ j = o , et par conséquent 
la vitesse de rotation 6 constante. Alors les trois équations ci- 
dessus se réduisent à deux, qui donnent les rapports des cos A, 
cos fi, cosr; et comme on a cosA* cosV -f- cosc*= x , ce* 
rapports suffiront pour déterminer les trois cosinus. 

a5. Supposons 

_ cou a coj * 

cos A* cos a’ 

les trois équations précédentes deviendront, à cause de dSsso, 

f ( u‘ — «*) — g « + hu -f* (m — n)su — o , 

g ( 1 — k*) — hsu -f - fs -f - ( n — / )« = 0, 

h ( s* — î) -f- gsu —fu -f- ( l — m)s — O. 

La dernière donne 

_ 1 ) -4- (/— -m)s 

“ - 7=ii * 

cette valeur étant substituée dans la première ou dans la seconde, 
ou plutôt dans la somme de ces deux, après avoir multiplié l’une 
par g et l’autre par /, pour en chasser IV, on a 

(gh ( m—n)+f(g‘ — h‘)y* 

■+• (g(l — m){m— n) + fh(n-al-i-m) +g(g t -+-h t — a/*))s» 

•+■ (/(*— m)(m— n) -f- gh(n—am+l) 4-/(/’-f- A* — 3g’))s 
+ //;( l—n) H- g(f‘-h') = o. 

Cette équation étant du troisième degré, aura nécessairement 
une racine réelle; ainsi on aura une valeur de s, et une valeur 
correspondante de «, par le moyen desquelles on pourra déter- 
miner la position d’un axe invariable et de rotation uniforme. Mais 
comme cette détermination dépend des quantités /, m, n, f, g, h , 
Miic. anal. Tome I. 3ü 
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qui varient avec le temps t, il faut encore prouver que la varia- 
bilité de ces quantités n’influc point sur la valeur des deux quan- 
tités « et u. 


aG. Pour y parvenir, nommons P, Q, R les premiers membres 
des trois équations de l'article aa ; les premiers membres des équa- 
tions de l’article a4 seront — , r i 7- , en y mettant pour dl t 

Idt bdt ldi 

dm , etc. leurs valeurs. Or il est facile de voir qu’on a , par la 
substitution de ces memes valeurs , 

dP — ( R cos /a — ■ Q cos ►)&//, 
dQ = (P cos » — R cosA)8rf/, 
dR-=. (Q cos A — P cos,/u.)êdi. 


D’après ces équations, dans lesquelles A, n, * et 9 sont des 
quantités constantes, il est facile de voir que si les valeurs de 

, - R - sont nulles lorsque / = o , ou t = à une quantité 


d'P 


quelconque donnée, celles de -g— 


H' » 


d-n 
1F ’ 


de 


d'P d'Q cfH 
dp » 1? ’ dd ■ 


et ainsi de suite à l’infini, seront aussi nulles pour la même va- 
leur de t. 

Or on sait par le théorème de Taylor, que la valeur d’une fonc- 

, jp 

lion de t, lorsque t devient t- f-f', devient en même temps 


dp d'P . d'P ... d'P 

7Ï+1F ' + 55 Sr^+nSF * + etc - 


Donc si =0 lorsque (— o, on aura toujours -£= o, quel 

que soit Et la même chose aura lieu pour les valeurs de 


*Q et i R 

di ct dt 


11 s’ensuit de là que si les équations de l’article afi, qui ne sont 
que les transformées des équations ‘-,jj — o, = o, = o, ont 
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lieu dans un instant quelconque, elles auront lieu , quel que soit 
le temps t , dans l’hypothèse des quantités « et « ajustantes. Par 
conséquent les valeurs de ces quantités seront indépendantes de 
la variabilité des quantités l, m, n, f, g, h; de sorte qu’il suffira 
de déterminer les valeurs de ces dernières quantités pour une po- 
sition quelconque du corps à l’égard des axes fixes des x , y, z, 
pour avoir celles des quantités * et u qui déterminent la position 
de l’axe de rotation, lequel doit demeurer immobile dans l’espace, 
ou du moins toujours parallèle à lui-même, si le corps a un 
mouvement progressif. 

Et comme cet axe , par sa nature , est fixe dans l’intérieur du 
corps pendant un instant, puisque le corps est censé tourner au- 
tour de lui , il s’ensuit qu’il y doit toujours demeurer fixe ; car il 
est évident que si, dans l’instant suivant, il changeait de place 
dans le corps, il changerait nécessairement de place dans l’espace; 
ce qui est contre l’hypothèse. 

Ét ' V- 1 . -él *h / vvt' ' - -.>a 

37. Avant trouvé la position de cet axe dans l’espace , rién 

n’empêche de supposer qu’il coïncide avec l’axe des x dont la po- 
sition est arbitraire. 

Ou pourra ainsi supposer X = o, et par conséquent cosA=u, 
ce qui donnera «=o et u= o. De là on trouve, ‘par les équa- 
tions de l’article a 5 , g=o, h— o. Ainsi cet axe a la propriété, 
qu’en le prenant pour l’axe des x, les valeurs des deux intégrales 
StyDm, SxzDta (art. 22) deviennent nullcs. 

Supposons maintenant dans nos formules g=o, hz=n, et dé- 
signons par f ' , t, m', ri, ce que deviennent les quantités/, /, 
m , n dans ce cas. Cette supposition donne d’abord .î=o et «s o, 
c’est le cas précédent; ensuite elle donne aussi s et u infinis, ot 
par conséquent cosA=o, A =90*; cette valeur répoud aux deux 
autres racines de l’équation en s du troisième degré , et par con- 
séquent à la position des deux autres axes. Or la première des 
équations en « et n (art. a 5 ) devient, lorsque g et h sont nuis , 
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4 *) 4- {jri — »')stt = o, et substituant pour « et u leurs 

valeurs, 

/'(cos >* — cos n‘) + ("»' — ri) cos fi cos v = o ; 

mais en faisant cos A = o dans cosA*-f-cos/t‘+ cos»* = î, on 
a cos y = v(i — cos/**) = sin /*; et l'équation précédente se ré- 
duit à celle-ci: 

zf* 

tCU)£ 2tt = — , , 
v 1 m — n 7 

laquelle donne pour l’angle /-c deux valeurs dont 1 une surpasse 
l’autre de 90*. 

- Ainsi ayant pris l’axe des x dans le premier axe de rotation 
les deux autres axes de rotation uniforme seront dans le plan des 
y et z, et feront avec l’axe des y les angles p. et p + 90% de 
manière que les trois axes de rotation seront rectangulaires entre 
eux , comine ceux des coordonnées. On pourra donc prendre aussi 
ccs deux derniers axes pour ceux des y et z ; Ion aura alors p=o, 
et par conséquent ’f ==o ; de sorte que la valeur de 1 intégrale 
iS) rZ)tn -6cra aussi nulle. 

38. 11 existe donc pour chaque corps solide, quelle que soit sa 
figure et sa constitution, et par rapport à un point quelconque 
du corps, trois axes rectangulaires qui se coupent dans ce point, 
autour desquels le corps peut tourner librement et uniformément ; 
et ces trois axes sont déterminés par les conditions suivantes : 

.• 5 x/Z)m = o, SxzDm = o, fyzDm=xa, 

en prenant ces axes pour ceux des coordonnées x, y, s. 

Lorsque ces axes passent par le centre de gravité, on les nomme 
axes principaux, d’après Euler, à qui on en doit la connaissance; 
on les nomme aussi axe* naturel * de rotation, ou en général, axes 
principaux, soit qu’ils passent par le contre de gravité ou non. 

' 39. En faisant /;= o, £=o, hx= o, ce qui a lieu par rapport 
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aux trois axes principaux, on a aussi par Ica équations de l’ar- 

« m dl dm dn • a >. • • 

ticle aa, d( = o , = o, = o , ce qui fait voir que les quan- 

tités l, m, n sont alors les plus grandes ou les plus petites. Pour 
pouvoir distinguer les maxima et les minima, il n’y aura qu'à 

chercher les valeurs de d J,, j ( ; , et l’on trouvera, à cause 
de 8 constante , 

a((/>— /)cos^* — (Z — m)cos ►*)()*, 
d J^--=. a((Z— wijcosi* — (m— n)cosA*) 8 *, 

^7 = a((m — n)cosA‘ — (n — Z)cos/ 4 *) 8 ‘. 

Donc si l>m, m> n, la valeur de ^ sera toujours négative, 

celle de ~ toujours positive , et celle de d -£^ pourra être positive 

ou négative; par conséquent l sera toujours un maximum, n un 
minimum , et m ne sera ni l’un ni l’autre. On voit aussi que 

— ^ — aura toujours une valeur négative, et — -jp — aura tou- 
jours une valeur positive; de sorte que la quantité l-\-m sera 
toujours un maximum , et m+« un minimum. 

Les quantités l -j- m, l+n, m + n, qui expriment les sommes 
des produits de chaque molécule du corps par le carré de sa dis- 
tance aux trois axes des z,y, x, se nomment, d’après Euler, 
momens d’inertie du corps relativement à ces axes ; ils sont pour 
le mouvement de rotation ce que les simples masses sont pour 
le mouvement progressif, puisque c’est par ces momens qu’il faut 
diviser les momens des forces d’impulsion, pour avoir les vitesses 
de rotation autour des mêmes axes. 

C’est par la considération des plus grands et des plus petits 
momens d’inertie , qu’Eulcr a trouvé les axes principaux ; main- 
tenant on les détermine ordinairement par les trois conditions 

Sx s Dm. = o , SyzDm — o , 


S.ry£)m = o , 
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3o. Puisqu’on est assuré par l’analyse de l’article 37 , que l’équa- 
tion en a (art. 2 5) a scs trois racines réelles , il sera toujours facile 
de les trouver, en comparant cette équation dégagée de son second 
terme, avec l’équation connue 

x* — 3 r*x — ar 5 cos ç> = o , 
dont les trois racines sont 


arcos|, — ar cos ^6o* + , — srcos^6o* — 

On aura ainsi les trois valeurs de s que nous désignerons par s, 
s', 3 ’, et les valeurs correspondantes «, u. Et si on désigne 
de même par A, A', A' les angles que les trois axes principaux font 
avec l’axe des * , par g . , /»', /»' les angles qu’ils font avec l’axe 
des y, et par v, /, ceux que ces mêmes axes font avec l’axe 
des z, on aura par les articles a4 et a5, 


cos A = 
cos /* = 
cos » = 


S 

y'i + 

U 


\/\ +!» + ** ’ 


et l’on aura des expressions semblables en marquant les lettres A, 
H, », s, u d’un trait, ou de deux. Ainsi la détermination des trois 
axes principaux pourra toujours s’eflèctuer par ces formules dans 
tout corps solide de figure quelconque , homogène ou non, pourvu 
qu’on connaisse les valeurs des quantités/, g, h , l, m, n pour 
une position quelconque donnée du corps, relativement aux axes 
fixes des x , y , 1 . 

En substituant ces valeurs de cos A, cos/», cos? dans les trois 
équations de l’article aa, on aura les valeurs des momens A, B , 
C qui seront nécessaires pour faire tourner les corps avec uno 

vitesse constante donnée 0, autour d’un axe fixe dans l’espace, 
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dont la position sera donnée par les mêmes angles A, ft, r, et 
qui sera en mêmes temps un des trois axes principaux du corps , 
selon qu’on prendra pour « et « l’une des trois racines de l’équa- 
tion en ». 

3 i. Comme ces trois axes sont toujours perpendiculaires entre 
eux, on pourra les prendre pour les axes des ri, y, z dans les 
formules de l’article 20. On aura ainsi par la nature de ces axes 
Sx' y Dm = o , Sx' z Dm = o , <S/z'.Dm = oj et si on fait 

I — S x'Dm , rri = Sy'Dm , ri — Sz'Dm , 

les trois équations de l’article cité prendront cette forme très- 
simple : 

(rri + ri) — 

( ï -f- rri) ri = B, 

+ =C'; 

par lesquelles on a tout de suite les vitesses de rotation 4'> & 

autour des trois axes principaux. 

C’est ici le lieu de démontrer la proposition que nous avons 
indiquée dans l’article 19. En effet, en faisant A = o, B — o, 
C=o, on aura aussi (art. ao) A’ — o , B' — o, C= o-, donc les 

équations précédentes donneront 4 = °> ri — o, p' = 0; puisque 
les quantités /, m, n ne peuvent jamais être mdlcs pour un corps 
de trois dimensions. D’où l’on doit conclure qu’il ne peut y avoir 
de mouvement de rotation si les momens primitifs sont nuis. 

Quand parmi les trois momens A', B, C, deux sont nuis comme 
B et C, ce qui a lieu lorsque l’impulsion se fuit dans le plan des 
y, z', les deux vitesses de rotation u, <p seront aussi nullcs, et le 
corps tournera autour de l’axe principal des ri avec la vitesse 4/. 
Or, par les formules de l’article 20, on a 

A‘ + B 1 + C'* = A' *+• B' - 1 - C\ 


Digitized by Google 


j8ü mécanique analytique. 

à cause des équations de condition entre les quantités *, /3, y\ 
ri, etc. : donc faisant B> =■ o, C =o, on aura jf— V" ( 
et par conséquent constante; donc, par la première équation, la vi- 
tesse 4’ scra aussi constante. 

3a. A l’égard des valeurs de T , m , ri, il sera facile de les dé- 
duire de celles de l , m, n, f, g, h. Car les expressions de x,y, z 
en x',y, z, en vertu des équations de condition (art. 10 , section LU, 
part. I ), donnent réciproquement 

* = <tx -f- et y -f- riz , 

• y = P* 4- Py + P* t 
ï' = >i + y' y ■+■ y'*> 

Or en prenant les axes des x, y, ri pour les axes principaux , 
on voit par l’article ai , que les quantités a, ri, ri- sont identiques 
avec cos A, cos/t, cos », et que pareillement /3 , /3', fri seront iden- 
tiques avec cos A', cos/x', cos»', et y, y', y' avec cos A', cos u , 
cos»*. Ainsi, en substituant les valeurs de ces cosinus données ci-, 
dessus (art. 3o), on aura 

' x + sy + uz 

ÿl+t'+U*’ 

„i x ~f~ ri y -+■ u'z 

^ y/T+Tt+tr'’ 

,» _ x+ s'y + »** . 
y/i +/‘+ri’ 

d’où l’on tirera, en carrant et intégrant, après avoir multiplié 
par Dm , 

» l 4- s'm 4- u’n ■+■ a ih + 4- xsuf 

1 ** 4“ U * > 

/ 1 -f- *'*m 4* u'*n 4- 9 /h 4- au'g 4- as'aT 

tïi “ J «. . - /.,"*■ " “ ) 

1 4-x*4 -u * 9 

1+ s"‘m-y-u’'n-y-arih-i-au"g+as'uf 

11 — !+»'*+ U** » 

On trouve dans la plupart des traitét de Mécanique la détermi- 
nation 
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nation des axes principaux dans différens corps; dans ceux dont 
la forme est symétrique , l’axe de figure est toujours un des axes 
principaux ; on peut trouver ensuite les deux autres par la formule 
de l’article 27 . 

* V. 

Propriétés relatives aux forces vives. 

33. En général, de quelque manière que les différens corps qui 
composent un système soient disposés ou liés entre eux, pourvu 
que cette disposition soit indépendante du temps, c’est-à-dire, que 
les équations de condition entre les coordonnées des différens corps 
ne renferment point la variable t, il est clair qu’on pourra toujours, 
dans la formule générale de la Dynamique , supposer les variations 
«fv, Jy, Je, égales aux différentielles dx, dy, dz, qui représentent 
les espaces effectifs parcourus par les corps dans l’instant dt, tandis 
que les variations dont nous parlons doivent représenter les espaces 
quelconques que les corps pourraient parcourir dans le même 
instant, eu égard à leur disposition mutuelle. 

Cette supposition n’est que particulière , et ne peut fournir par 
conséquent qu’une seule équation; mais étant indépendante de la 
forme du système, elle a l’avantage de donner une équation gé- 
nérale pour le mouvement de quelque système que ce soit. 

Substituant donc dans la formule de l’article 5 (sect. préc.), à 
la place des variations Jx, Jy , Jz, les différentielles dx, dy, de, 
et par conséquent aussi les différentielles dp, dq, dr, etc., au lieu 
des variations Jp, Jq, Jr, etc., qui dépendent de Jx, J'y, J e, 
on aura cette équation générale pour quelque système de corps 
que ce soit , 

S + + + P dp +Qdq + Rdr + etc.) m =» o. 

54. Dans le cas où la quantité P dp •+• Qdq -f- Rdr -f- etc. est 
intégrable, lequel a lieu lorsque les forces P, Q, R, etc. tendent 
Méc. aual. Tome /. 57 
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à des centres fixes ou à des corps du meme système, et sont fonc- 
tions des distances p , q, r, etc. , en faisant 

P dp -t- Qdq -f- Rdr ■+• etc. s= dû , 
l'équation précédente devient 


' dxd‘x -f- dyd') 
, dl‘ 


— -f- m = o , 


dont l’intégrale est 


9 


f Jx % -f* dy % -f* dz % 


-f- n) m = //, 


dans laquelle H désigne une constante arbitraire , égale à la va- 
leur du premier membre de l’équation dans un instant donné. 

Cette dernière équation renferme le principe connu sous le nom 
de Conservation des forces vives. En effet , dz‘ étant 

le carré de l’espace que le corps parcourt dans l’instant dt , 

dx' -f- rfy* -f- ds' . . , » dx? -f- rfy* -f- rfx* 

jp sera le carre de sa vitesse, et jr, — m sa 

force vive. Donc S ( — + ) m sera sommc des forces 

vives de tous les corps , ou la force vive de tout le système ; et on 
voit par l’équation dont il s’agit, que cette force vive est égale à la 
quantité — aSTIin, laquelle dépend simplement des forces ac- 
célératrices qui agissent sur les corps , et nullement de leur liaison 
mutuelle, de sorte que la force vive du système est à chaque ins- 
tant la même que les corps auraient acquise si étant animés par 
les mêmes puissances , ils s’étaient mus librement chacun sur la 
ligne qu’il a décrite. C’est ce qui a /kit donner le nom de Conserva- 
tion des forces vives , à cette propriété du mouvement. 


35. Ce principe a lieu aussi lorsqu’on rapporte les mouvemens 
des corps à leur centre de gravité. Car en nommant comme ci- 
dessus (art. 3), x, y, x les trois coordonnées du centre de gravi- 
té, et faisant + y=y+* } ss = c'-f- Ç, les coordonnées 
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£, x, £ auront leur origine dans le centre de gravité. On aura ainsi 

* - *■» 


+ W S § m +W s Ê m ' 

+ s£±£±£ a . 


dt' „dï 

2T 5 3T m 


Par la nature du centre de gravité, on a (art. cité), 

dP dn Jv 

S = o , 5jj-m st o, S ^ m = o. 


Donc l’équation précédente étant diSërentiée et retranchée de celle 
de l'article 33 , on aura 


dx'd'x' 4- dy'dy + dïd-i Jm | dtft 

-+- S(Pdp-\~ Qdg -f- Rdt — (- etc.)m *= o. 


Mettons à la place de Pdp~\- Qdq ■+• Rdr -4- etc. , la quantité équi- 
valente Xdx -f- Ydy -f- Zdz , et substituons pour dx, dy,dz les 
valeurs <£e-HÇ> dy'-hd s, dx'+dÇ, la dernière équation se réduira, 
en vertu des équations différentielles de l’article 3 , à celle - ci : 


s m + S(XdZ Yd*-j-ZdÇ)m = o, 

qui est analogue à celle de l’article 35 , mais où la quantité Xdç 
-f- Yd»i -f- ZdÇ ne sera intégrable qu’autant que les forces seront 
dirigées vers les corps mêmes du système, et proportionnelles 
à des fonctions des distances. Dans ce cas on aura 


s ( S ^.M Æ + n ) m = „_ 

équation qui renferme la Conservation des forces vives, par rapport 
au centre de gravité. 

36. Au reste, il n’en est pas du principe des forces vives , comme 
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de ceux du centre de gravité et des aires , qui ont lieu quelle que 
soit l’action que les corps du système puissent exercer les uns 
sur les autres, même en se choquant, parce que toutes les forces 
intérieures disparaissent des équations qui renferment ces deux 
principes. 

L’équation de la conservation des forces vives contient tous les 
termes dus aux forces tant extérieures qu'intérieures, et n’est in- 
dépendante que de l’action des corps , provenant de leur liaison 
mutuelle. Aussi ce principe a-t-il lieu dans le mouvement des 
fluides non élastiques, tant qu’ils forment une masse continue, et 
qu'il n’y a point de choc entre leurs parties ; et si la quantité de 
farces vives est la même avant et après le choc des corps élas- 
tiques, c’est qu’on suppose que les corps se sont rétablis après 
le choc, dans le même état où ils étaient auparavant; de sorte 
que les termes /P</p de l’expression n,qui proviennent des forces P 
dues au ressort des corps, et dont la valeur est la plus grande 
lorsque la compression est à son terme , décroissent ensuite 
par degrés égaux pendant la restitution, et redeviennent nuis à 
la fin du choc. C’est uniquement dans cette hypothèse que ta con- 
servation des forces vives peut avoir lieu dans le choc des corps 
élastiques. 

Dans tout autre cas, lorsqu’il y a des changemens brusques 
dans les vitesses de quelques corps du système, la force vive 
totale se trouve diminuée de la quantité des forces vives dues aux 
forces accélératrices qui ont pu produire ces changemens ; et cette 
quantité peut toujours s’estimer par la somme des masses multi- 
pliées par les carrés des vitesses que ces masses ont perdues, ou 
sont censées avoir perdues dans les changemens brusques des vi- 
tesses réelles des corps. C’est le théorème que M. Carnot avait 
trouvé dans le choc des corps durs. 

57. On peut aussi, dans l’équation de l’article ji de la section 
précédente, supposer les variations tf.r, <fy, <fz proportionnelles 
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aux vitesses ic, ÿ, z que les corps reçoivent par l’impulsion. On 
aura ainsi l’équation 

S{m(i*-f>*+;*) + .Xi+r4 + Xi} « o, 

dans laquelle la parti» + représente la force vive 

de tout le système. 

Cette équation étant combinée avec les trois équations de l’ar- 
ticle i4, donne lieu à une propriété de maximis et minimie rela- 
tive à la ligne autour de laquelle le système tourne au premier 
instant, lorsqu’il a reçu une impulsion quelconque, ligne qu’on 
peut aussi nommer axe de rotation spontané. 

Si on nomme «, /9, y les parties des vitesses x,y, z . , qui 
dépendent du changement de position respective des corps du 
système, et qu’on les ajoute à celles qui résultent des rotations 
(art. 17), on aura les valeurs complètes de x, y , r, exprimées ainsi: 

x=zza — yj>~i~a, ÿ — xÿ — *4 z ==>-+ — ** 4* y- 

J 

Supposons maintenant qu’on diflerentie ces valeurs , en ne re- 
gardant que 4) “> P comme variables, et qu’on dénote ces diffé- 
rentielles par la caractéristique J', on aura 

/xx=zj'a — yefp, J'y — xJ'p — zcT4 , /z =y<f-j 

Or les trois équations de l’article i4 étant multipliées respective- 
ment par <f< p, «Ta*, ^4 et ajoutées ensemble, en faisant passer 
sous le signe <S les différentielles <fp, «J», / 4 , qui sont les mêmes 
pour tous les corps, donnent, par la substitution des valeurs 
précédentes , 

S{ m(i,fi + yly 4- tfz) + X& + YJÿ + Zf'z) = 0. 

Mais l’équation de la force vive trouvée ci-dessus étant difleren- 
tiée relativement à S', donne 

5{am(*J x -f -ytfy -j- tJz) -1- XSx + YJy •^■ZJ'z) — o. 
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Donc on a, par la comparaison de ces deux équations, 

-f -y J'y -+• zj'z) = o , 

et par conséquent 

+ *•) = o , 

ce qui fait voir que la force vive que le système acquiert par l’im- 
pulsion, est toujours un maximum ou un minimum, par rapport 
aux rotations relatives aux trois axes; et comme ces trois rotations 
se composent en une rotation unique autour de l’axe spontané , il 
s’ensuit que la position de cet axe est toujours telle, que la 
force vive de tout le système est la plus petite ou la plus grande, 
par rapport à ce même axe. 

Euler avait démontré cette propriété de l’axe spontané de ro- 
tation pour les corps solides d’une figure quelconque; on voit 
par l’analyse précédente, qu’elle est générale pour un système de 
corps unis entre eux d’une manière invariable ou non, lorsque 
ces corps reçoivent des impulsions quelconques. 

38 . Lorsque le système est un corps solide qui peut tourner libre- 
ment autour d’un point, et qui n’est animé par aucune force accéléra- 
trice , on peut tirer de la combinaison de l’équation des force» vives 
avec celle des aires , une relation digne d’être remarquée par sa 
simplicité, et qui ne l’avait pas encore été, que je sache, entre 
les vitesses de rotation 4, », ÿ, par rapport aux trois axes fixes 
des coordonnées x, y, s. Dans ce cas on a simplement (art. 17) 

dx = xdt = (zot — yP)dt, 
dy = ydt = ( x<p — z 4 )dt, 
dz — zdt — (y 4 — xco)dt. 

. - i -• ' 

Donc si on ajoute ensemble les trois dernières équations de l’article g, 
après les avoir multipliées par <P, à, 4, qu’on fasse passer ces quan- 
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tilt’ s sous le signe S, et qu’on substitue ~ ^ à la place de 
leurs valeurs, on aura 

S ( ^±^ ±ÈL) m = A \> + + Ci j 


mais l'équation de l’article 34 donne, lorsque n = o, 
A-\ -f- Bot -f- Cp = a H, 


Donc cm aura 


A, B , C étant les momens des forces primitives d’impulsion, et 
H étant une constante arbitraire qui doit être nécessairement 
positive. 

Si dans cette équation on substitue pour A, B, C les expres- 
sions de l’article 11 , yC, y'C , y'C', ou C'cos/, C'cosm, C'cosn, 

et pour 4» ") celles de l’article 17, 6 cos A , fleos^u, 6 cos r , 
on aura 

6 (cosi cosA + cosm cos + cos n cos r) = -JJ-. 

Dans cette formule, I, m, n sont les angles que l’axe perpendi- 
culaire au plan invariable fait avec les axes fixes des x, y, z, et 
A, fi, r sont les angles que l’axe instantané de la rotation com- 
posée , dont S est la vitesse , fait avec les mêmes axes ; donc si 
on nomme <t l’angle que l’axe instantané de rotation fait avec l’axa 
perpendiculaire au plan invariable, on aura , par une formule connue, 
cosv = cos I cos A -f- cos/rfcos/x -f- cos n cos r ; 

et par conséquent 6 costr — -^r, où la quantité c j est une cons- 
tante qui dépend de l’état initial; ce qui donne un rapport indépen- 
dant de la figure du corps , entre la vitesse réelle de rotation à 
chaque instant, et la position de l’axe de rotation relativement 
au plan invariable. 
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Au reste , si on prend le plan des * , y de manière qu’il passe 
par le centre du corps et par la droite suivant laquelle se fait 
l'impulsion, les constantes A et B deviendront nulles (art. 16), 
et l’équation générale trouvée ci-dessus se réduira à Cf = a H, 
laquelle fait voir que la vitesse de rotation, par rapport à l’axe 
des r, c’est-à-dire parallèlement au plan de l’impulsion, demeure 
toujours la meme. 

$ VI. 

Propriétés relatives à la moindre action. 

3g. Nous allons maintenant considérer le quatrième principe , 
celui de la moindre action. 

En nommant u la vitesse de chaque corps m du système , on a 

et l’équation des forces vives (art. 34) devient 

s(£ + n)m = H, 

laquelle, étant diflerentiée par rapport à la caractéristique / , 
donne 

SiuJ'u Jn) m — o. 

Or n étant une fonction de p, q, r, etc., on a 

«ffl = PS'p 4“ q 4” 4" etc. 

Donc 

S^PJ'p 4- Qfq 4- R$r 4- etc.)m = — Staufu . 

Et cette équatioa aura toujours lieu , pourvu que P dp 4- Qdq 
4- Rdr 4- etc. soit une quantité intégrable, et que la liaison des 
corps soit indépendante du temps ; elle cesserait d’être vraie si 
Tune de ces conditions n’avait pas lieu. 

Qu’on substitue maintenant l’expression précédente dans la for- 
mule 
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mule générale de la Dynamique (art. 5 , scct. II) , elle deviendra 

S (,W + + — «/«) m = o. 

Or t?xJx-\-d L yJy-\-d‘zJz est = <!. (dxJx-Jr dyjy ~\~dzJz)—'dxdJx 
— dydJy — dzdjz. Mais parce que les caractéristiques d et /re- 
présentent des différences ou variations tout-à-fuit indépendantes 
les unes des autres, les quantités dJx, dJy, dJz doivent être la 
même chose que Jdx, Jdy, Jdz. D’ailleurs il est visible que 
dxJdx+dyJdy+dzJdz = j J.(dx‘+dy'-+-dz‘). Donc on aura 


d'xJ'x -f- d'yjy -f* d'zS'z — d.(dx Jx -f- dyjy 4- dzJz) 

— i /.(<&■ 4- dy‘+dz‘). 

Soit « l’espace ou l’arc décrit par le corps m dans le temps t ; 


on aura ds = y/dx'+tfy' + dz‘, et dt = Donc 

d'xJx 4 * d’yjy *4- cfzjz ssz d. (dxJ'x -f- dyjy -f- dzJ'z) — dsj ds j 

fcl I lïfcÉl^ll " " | I. &:v 

•VI m : y 

u'tds 


et de là 


A* x « rfy r . rf** r rf. (rfx/x + dyly-^-dttz) 

2 F J * + rfF‘v" , " 3 F rf ■» rfj 

Ainsi la formule générale dont il s’agit deviendra 


c ( à- {Axlx + rfy<ty + dzJ'z) 
a ^ rfi * 


u* S'As 


ds 


* uJu) rn =s o , 


on , en multipliant tous les termes par l’élément constant </<=—. 
et remarquant que uJds 4 - dsJu == /. (uds) , 

S _ J.(ud*)) m = o. 

Comme le signe intégral S n’a aucun rapport aux signes 
différentiels d et J, on peut foire sortir ceux-ci hors de celui-là j 
et l’équation précédente prendra cette forme, 

d.S(drtx + djty + d*z)m _ f' Smud$ 0 . 

Mèc. anal. Tome T, 
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Intégrons par rapport au signe différentiel d, et dénotons cette 
intégration par le signe intégral ordinaire /, nous aurons 

+ __ /S ' Smu(h _ const . 

Or le signe / dans l’expression ff.Smuds ne pouvant regarder 
que les variables «et s, et n'ayant aucune relation avec les signes 
S et f , il est clair que cette expression est la même chose que 
celle-ci , f.Smfuds ; et si l’on suppose que dans les points ou com- 
mencent les intégrales fuds on ait Sx = o, Sy= o, «Ps=o, il 
faudra que la constante arbitraire soit nulle, parce que le premier 
membre de l’équation devient nul dans ces points. Ainsi on aura 
dans ce cas 

S.Smfud* = SjJxtx+d^y + dU^ 

Donc si on suppose de plus que les variations Sx, Sy, Sx soient 
aussi nullcs pour les points où les intégrales fuds finissent, on aura 
simplement J' .Smfuds=o' t c’est-à-dire, que la variation delà quantité 
Smfuds sera nulle; par conséquent cette quantité sera un maximum 
ou un minimum. 

De la résulte donc ce théorème général , que dans le mouvement 
d’un système quelconque de corps animés par des forces mutuelles 
d’attraction , ou tendantes à des centres fixes y et proportionnelles à 
des fonctions quelconques des distances , les courbes décrites par le» 
dijfèrens corps, et leurs vitesses , sont nécessairement telles , que la 
somme des produits de chaque masse par l’intégrale de la vitesse 
multipliée par l’élément de la courbe est un maximum ou un mi- 
nimum, pourvu que l’on regarde les premiers et les derniers points 
de chaque courbe comme donnés, ensorte que les variations des 
toordonnées répondantes à ces points soient nulles. C’est le théorème 
dont nous avons parlé à la fin de la première section , sous le 
nom de Principe de la moindre action. 


Digitized by Google 


SECONDE PARTIE , SECTION III. agg 

4o. Mais ce théorème ne contient pas seulement une propriété très- 
remarquable du mouvement des corps, il peut encore servir à déter- 
miner ce mouvement. En effet, puisque la formule Smfuds doit être 
un maximum ou un minimum, il n’y a qu’à chercher par la mé- 
thode des variations , les conditions qui peuvent la rendre telle ; 
et eu employant l’équation générale de la conservation des forces 
vives, on trouvera toujours toutes les équations nécessaires pour 
déterminer le mouvement de chaque corps. Car pour le maximum ou 
minimum, il faut que la variation soit nulle, et que par conséquent 
on ait J'. Smfuds = o; et de là en pratiquant dans un ordre ré- 
trograde les opérations exposées ci-dessus , on retrouvera la même 
formule générale d’où l’on était parti. 

Pour rendre cette méthode plus sensible , nous allons l’exposer 
ici en peu de mots. La condition du maximum ou minimum donne 
en général Smfuds = o, et faisant passer le signe différentiel f 
sous les signes S et f (ce qui est évidemment permis par la naturo 
de ces .différais signes), on aura l'équation SmfS (uds) — o , 
ou bien, en exécutant la différentiation par J~, 

Smf(dsJ'u -J- uJ'ds) — o. 

Je considère d’abord la partie Smfdsfu) en mettant pour ds sa 
valeur udt , elle devient Smfu^udt, ou changeant l’ordre des signes 

S et / qui sont absolument iudépendans l’un de l’autre, JdtSraufu. 
Or l’équation générale du principe des forces vives donne (art. 34) 
Su'm — 2 // — aS. riru , dU étant = Pdp-\-Qdq-{-Rdr-{-Qtc. ; donc 
diffërentiant suivant «T, on aura 

SuSutn = — » Stfrim = — S{PS p -f- Q«f q ■+- RS' r -f- etc.)m , 
parce que n étant supposée une fonction algébrique de p, q, r, etc., 
la différentielle <fn est la même que la cffl, en changeant seule- 
ment d en <T. Ainsi la quantité SmfdsSu se réduira à cette forme , 

— fdtS{PSp -f- q -f- RSr -f- etc.)m. 

Je considère ensuite l’autre partie SmfuSds, et iV substitue à 
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ta place de ds sa valeur exprimée par des coordonnées rectangles , 
ou par d'autres variables quelconques. En employant les coordon- 
nées rectangles x, y, r, on a ds = dy'^dz' ; donc dif- 

férentiant suivant <f, $ds = } ou bien, en 

transposant les signes d, <f, et écrivant dS au lieu de JV/, ce qui 
est toujours permis à cause de l'indépendance de ces signes, 

Sds = f + ; on aura ainsi , en substituant cette 

valeur, et mettant dt à la place de * , 


fuSds s= y vL **f±y+ 


duleZ 


Comme il se trouve ici sous le signe intégral /, des différeu- 
ticlles des variations <f.r, Jjr, «f-, il faut les faire disparaître par 
l’opéraliou connue des intégrations par parties, suivant les prin- 
cipes de la méthode de# variations. On transformera donc la quan- 

lité r~TT— en celle-ci, qui lui est équivalente, 


dx 

dt 




et supposant que les deux termes de la courbe soient donnés, en- 
sorte que les coordonnées qui répondent au commencement et à 
la fin de l’intégrale , ne varient point , on aura simplement 

On trouvera de même J' — ffyd . , 

et pareillement =— fSzd.^-, de sorte qu’on aura cette 

transformée 

fuSds = -/(?*<!.% +Jÿd.%+ Szd. £). 

Donc la quantité SaxfuS'ds deviendra, en transposant les signes S 
et /, et supposant dt constant, 

-fdis(fxd.ÿ, 4- fyd.% 4- m. 
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L’cquaüon du maximum ou minimum sera donc 
r PS p H- QS q 4 “ RS r 4 - etc. l 

/BS |+ **.£+**•&+**■£ 
laquelle devant avoir lieu en général pour toutes les variations 
possibles, il faudra que la quantité sous le signe f soit nulle à chaque 
instant ; on aura ainsi l’équation indéfinie 

S(PSp 4- QSq 4- RSr 4 - etc. 

4- Sxd.£ 4- Syd . % 4- JW-ap) m = o , 


équation qui est la même chose que la formule générale de la 
Dynamique (art. 5 , sect. Il), et qui donnera par conséquent, 
comme celle-ci, toutes les équations nécessaires pour la solution 
du problème. 


4i. Au lieu des coordonnées x,y, s, on peut employer d’autres 
indéterminées quelconques, et tout se réduit à exprimer l’élément 
de l’arc ds en fonction de ces indéterminées. Qu’on prenne , par 
exemple , le rayon ou la distance rectiligne à l’origine des coordon- 
nées, qu’on nommera p, avec deux angles, dont l’un 4 soit l’incli- 
naison de ce rayon sur le plan des * et y, et l’autre <p soit l’angle 
de la projection du même rayon sur ce plan avec l’axe des x, on 
aura s = psin 4 > y~P c ° s 4 sin <p, x=pcos 4 cosp, et de là on 
trouvera = r/x‘4- r/y ’-f- r/z *= f/f ‘4- p *( r?4 *4- cos4 Vfip*) , expression 

qu’on pourrait aussi trouver directement par la Géométrie. Diffé- 
rentiant donc par S, et changeant Sd en dS, on aura dsSds 
= dpdSp 4- f(d4’ 4- cos4‘<f?*) t fy 4" f( f/ 4^4 — sin4cos4'i?’J'4 
4 - cos -if'dydS p) ; d'où en divisant par di — cl en intégrant on 
aura 


fuSds = f < fr A> '. c 4 »(dl‘4- c <M4*rf»*)^ 

j dt 

, f* p* “™ y * n 4 cos 4" cos l'dçdît) 

'J di • 
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Ou fera disparaître do dessous le signe f les doubles signes dJ, 
par des intégrations par parties , et on rejettera d’abord les termes 
qui contiendraient des variations hors du signe /, parce que ces 
variations devant alors se rapporter aux extrémités de l'intégrale, 
deviennent nulles pur lu supposition que les premiers et derniers 
poiuts des courbes décrites par les corps soient donnés et inva- 
riables. On aura ainsi cette transformée 




par conséquent l'équation du maximum ou minimum sera 
PJp + Q S([ -f- Rjr -j— etc. 

dT‘ j*t + 


fdtS< 


«T* ri- d.^S<Ap) 


> m = o. 


Égalant à zéro la quantité qui est sous le signe /j on aura une 
équation indéfinie , analogue à celle de l’article précédent , mais 
qui, au lieu des variations J'x, Jy, Jz, contiendra les Jp, Jtp , d\J,j 
et on en tirera les équations nécessaires pour la solution du pro- 
blème , en réduisant d’abord toutes les variations au plus petit 
nombre possible , faisant ensuite des équations séparées des termes 
affectés de chacune des variations restantes. 

En employant d’autres indéterminées, on aura des formules 
differentes, et on sera assuré d’avoir toujours dans chaque cas 
les formules les plus simples que la nature des indéterminées puisse 
comporter. Voyez le second volume des Mémoires de l’Académie 
de Turin , où l’on a employé cette méthode pour résoudre diflcrcus 
problèmes de Mécanique. 


4a. Au reste, puisque ds — udt , h formule Smfuds, qui est un 
maximum ou un minimum, peut aussi se mettre sous la forme 
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Sm/u'Jt, ou fdtSmu', dans laquelle Smn 1 exprime la force vire 
de tout le système dans un instant quelconque. Ainsi le principe 
dont il s’agit, se réduit proprement à ce que la somme des forces 
vives instantanées de tous les corps, depuis le moment où ils partent 
des points donnés, jusqu’à celui où ils arrivent à d’autres points 
donnés , soit un maximum ou un minimum. On pourrait donc 
l’appeler avec plus de fondement, le principe de la plus grande ou 
plus petite force vive ; et cette manière de l’envisager aurait l’avan- 
tage d’être générale tant pour le mouvement que pour l’équilibre , 
puisque nous avons vu dans la troisième section de la première 
Partie (art. aa), que la force vive d’un système est toujours la 
plus grande ou la plus petite dans la situation d’équilibre. 



5o4 


MÉCANIQUE ANALYTIQUE; 


— — — un .. . "1 

QUATRIÈME SECTION. 

Équations différentielles pour la solution de tous les 
problèmes de Dynamique. 


i. La formule à h quelle nous avons réduit, dans la seconde 
section, toute la théorie de la Dynamique , n’a besoin que d’etre 
développée pour donner toutes les équations nécessaires à la so- 
lution de quelque problème de cette science que ce soit; mais ce 
développement, qui n’est qu’une affaire de pur calcul, peut encore 
être simplifié, à plusieurs égards, par les moyens que nous allons 
employer dans cette section. 

Comme tout consiste à réduire les différentes variables qui entrent 
dans la formule dont il s’agit, au plus petit nombre possible, par 
le moyen des équations de condition données par la nature de 
chaque problème; une des principales opérations est de substituer 
à la place de ces variables des fonctions d’autres variables. Cet objet 
est toujours facile à remplir par les méthodes ordinaires ; mais il 
y a une manière particulière d’y satisfaire relativement à la for- 
mule proposée, qui a l’avantage de conduire toujours directement 
à la transformée la plus simple. 

a. Cette formule est composée de deux parties différentes qu’il 
faut considérer séparément. 

La première contient les termes 

+ 3F ^ -*-2F <r 0 m ’ 

qui 
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qui proviennent uniquement des forces résultantes de l’inertie 
des corps. 

La seconde est composée des termes 

S(PSp + Qfq + RSr 4- etc.) m , 

dus aux forces accélératrices P , Q, R, etc., qu’on suppose agir 
effectivement sur chaque corps, suivant les ligues p, q , r, etc., 
et qui tendent à- diminuer ces lignes. La somme de ces deux 
quantités étant égalée à zéro , constitue la formule générale de la 
Dynamique (sect. II, art. 5). 

3. Considérons d’abord la quantité d'xJ'x 4- d'yJy -\-d'zJ'z, il 
est clair que si on y ajoute celle-ci dxdS'x 4- dydSy 4- dzdS'z , la 
somme sera intégrable , et aura pour intégrale dxJ'x+dyJy+dzJ'z. 
D'où il suit que l’on a 

d'xSx 4- d'yJy 4* d'zS'z = d . (dxS'x 4* dySy 4" dzJ'z) 

— dxdJ'x — dydSy — dxdS'x. 

Or le double signe AT étant équivalent kSd, par les principes connus, 
la quantité dxdj'x + dydSy -f- dzdSz peut se réduire à la forme 
dxSdx-\-dySdy dzidz , c'est-à-dire, à j S \dx‘ dy'-^-cb? ). 
Ainsi on aura cette réduction 

d'xJ'x -4 dySy 4 - d’zS'z — d . (dxSx 4" dyJy -f- dzS'z) 

— ï S (<Ix‘ 4- dy % 4- dz') J 

par laquelle on voit que pour calculer la quantité proposée dxSx 
-4 d'ySy 4- d'zSz , il suffit de calculer ces deux-ci, qui ne con- 
tiennent que des différences premières , dxSx -f- dySy 4- <lzSz , 
dx' + dy‘ -f- dz' , et de différentier ensuite l’une par rapportât, 
et l’autre par rapport à «f. 

4. Supposons donc qu’il s’agisse de substituer à la place des va- 
riables ar, y, s, des fonctions données d’autres variables Ç, 4 » 

Mic. anal. Tome I. 3q 
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<p, etc.; différcntiant ccs fonctions, on aura des expressions de la 
forme 

dx = Ad% 4 4 Cdp -f- etc. , 

dy = A 1 d% - lï <4 4 Cdÿ -f- etc. , 
ds = A’dÇ + B'd-if 4 Cdtp+ etc., 

dans lesquelles A , A, A“, B, Ef, etc. seront des fonctions con- 
nues des mêmes variables Ç, 4 > 9 7 etc.; et les valeurs de J'x, 
Jy , Jz seront exprimées aussi de la même manière , en changeant 
seulement d en J. 

Faisant ces substitutions dans la quantité dxJx -f- dyJy -4- dzJz , 
elle deviendra de cette forme , 

Fd&Ç 4 G{d%J * {, 4 - d-\.J%) 4 Hd-\J~\. 

4 - I(d*J? 4 <*p/£) 4 etc. 

où F, G, //, I, etc. seront des fonctions finies de £, 4-> P, etc. 

Donc changeant J en d, on aura aussi la valeur de dx‘+dy‘-j-dz‘, 
laquelle sera 

Fdç‘ 4 a Gd%d\ 4 //rf4‘ 4 a iÇdQ 4 etc. 

Qu’on différentie par d la première de ces deux quantités, on 
aura la différentielle 

d.(Fdï) x cTÇ 4 FdtdJç 4- d.(Gd%) x 
4 rf.(Grf4)x JÇ +GdÇdJ«l+ Gd-^dJÇ 
4 d.(Hd-\)x J-\+Hd\dJ$ 4 etc.; 

dilférentiant ensuite la seconde par «f, on aura celle-ci, 

JF<%' 4 aFdÇJdÇ 4 a jGâtd-\ 4 a Gd-\Jd' 

4 a Gdi,Jd\ 4 JHdJf' 4 iIId-\,Jd-\, 4 etc. 

Si donc on retranche la moitié de cette dernière différentielle de la 
première , et qu’on observe que dJ et Jd sont la même chose , 
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d-(Fdt) x SI — }SFdÇ' + d.(Gd% ) x «H 

+ d.(GW4) X <TÇ — -+- d.(Ara4) x«H 

— • {SHd-\,' + etc. , 

pour la valeur transformée de la quantité d'xSx+d'ySy-h d'zSz . 

Or il est visible que cette valeur peut se déduire immédiatement 
de la dernière différentielle, en divisant tous les termes par a, en 
changeant les signes de ceux qui ne contiennent point la double 
caractéristique e S'd, et en effaçant dans les autres la d après la S , 
pour l’appliquer aux quantités qui multiplient les doubles différences 
affectées de S'd. Ainsi le terme SFd%‘ donne — -i SFd%\ le terme 
aFdÇSdç donnera d.(Fd£) x le terme *SGd£d-\- donnera 
— SGd%d-J., le terme aGd^Sdç donnera d. (Gd-J.) x St; , et ainsi 
des autres. 

5. D’où il s’ensuit que si on désigne par ® la fonction de 4 , 
> etc. , et de c?4, dtp, etc., dans laquelle se transforme la 

quantité | (dx‘ + dy‘-j-dz‘) parla substifution des valeurs de x, 
y, z, en i-, 4 » <P> etc., on aura en général cette transformée 

d'xSx -f* d'ySy -f- d'zSz 

— ( — £ + d -iÿ) + d ’^) w 

■+* (— + d -ïJï) ** + etc -> 

en dénotant, suivant l’usage, par j? le coefficient de St; dans la 
différence S<S>, par le coefficient de Sd% dans la même diffé- 
rence; et ainsi des autres. 

6. Ce qu’on vient de trouver d’une manière particulière , aurait 
pu l’être plus simplement et plus généralement par les principes 
de la méthode des variations. 

Soit en effet ® une fonction quelconque de x, y, z, etc., dx, dy, 
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ch, d'x, d'y, <Pz, etc., etc., laquelle devienne une fonction de Jf, 

4 , <P, etc., <2ç, d\>, d$, etc., rf*4> «P?» etc., etc., par la 

substitution des valeurs de x, y, z, etc., exprimées en Ç, 4> 

<p, etc.; en différentiant par rapport à S', on aura cette équation 

identique, 

J* = g 4- **x 4- etc. 

^ + 7*ï* d S + TF} + etc - 

:+£**&'*+&***•*■ 

etc. 

= ^ J'? + ^ <f4 + 0 «fa 4- ctc - 

+ jjt ^ ^ ■+■ tÎï + etc - 

+ 4- etc. 

etc. 


Qu’on y change les doubles signes d'd, «Af*, etc., en leurs cqui- 
valens d£, d'S' , ctc. ; qu’ensuile on intègre par rapport à d, et 
qu’on fasse disparaître , par des intégrations par parties, tous les 
doubles signes d£ , d'S' , etc. , sous le signe intégral f qui se rap- 
porte au signe différentiel d, on aura une équation de cette forme, 


/'(AJ'x 4 ~ jBJ'y 4 * CS'z + etc.) + Z 
ss CS* 4- etc.) + Z', 

dans laquelle 


A = 


B = 


C = 


U 

Ix 

£* 

*y 

<î® 

iz 


ctc. 


d. 


d. 


idx 

fdy 

ïdz 


. j, ** 

+ *’J3ÿ 

i $ 


4 - d-. 


i¥l 


— etc. 

— etc. 

— etc. 
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A — 

ï| 

I ** 

~ d -Jd; 

4- 

t* 

*•73* 

— 

etc. 




S — 

t* 

n 

d -TSj. 

4- 

_ «t 1 * 

æ 'U‘4, 

— 

etc. 




C — 

tf 

, t<s> 
~ d 'tdp 

4- 


— 

etc. 




etc. 









z = 1 

/ S<s> 

UiC “ 

d. 

+ elc ) 

Sx 4" 

/<*• 

td'X 

dSx 

+ 

etc. 

4- 

/ t * 

d. 

£ + -•) 

Sy -f- 

/<*> 
U’ y 

dSy 

+ 

etc. 

4- 1 

/ f* 

\ÏJl ~ 

< d. 

Tsk + etc ) 

Ss 4 " 

<M> 

ÏSl 

dSz 

+ 

etc. 


etc. 


z ~ ( e | ~ d -ïh. + ctc ) ^ * isk d< ^ + etc ’ 

+ (^“ d -^l •+■ ctc ) ^ 4- etc. 

■+- 4- etc.) «ftp -f- rf«Ap 4- etc. 

etc. 

Donc redifférentiant et transposant, on aura l’équation 

ASx -f- SSy 4" CSz 4-, etc. — A'S% — SS — O S<p — etc. 
= dZ’ — dZ , 

laquelle doit être identique et avoir lieu quelles que soient les 
variations ou différences marquées par la lettre S. 

Ainsi puisque le second membre de cette équation est une dif- 
férentielle exacte par rapport à la caractéristique d, il faudra que 
le premier membre en soit une aussi par rapport à la même ca- 
ractéristique, et indépendamment de la caractéristique S ; or c’est 
ce qui ne se peut , parce que les termes de ce premier membre 
contiennent simplement les variations Sx, Sy, Ss, etc., SI;, 
S 4 , etc., et nullement les différentielles de ces variations. 

D’où il suit que pour que l’équation puisse subsister, il faudra 



5iô MÉCANIQUE ANALYTIQUE, 

nécessairement que les deux membres soient nuis chacun en par- 
ticulier; ce qui donnera ces deux équations identiques, 

ASx-)r BS'y -f- C/s + etc. = ^f'/Ç -f- -f- C '/ $ -f- etc. 

dZ = dZ\ 


lesquelles peuvent être utiles dans différentes occasions. 

Soit, par exemple, 4> s= i (etc» -f- dy' + dz') , on aura ^ = o, 

/<!» ... X 
— dx , etc., et ainsi des autres quantités sem- 

blables ; donc 


A — — d'x, B— — d'y, C = — - d'z ; 


ensuite comme < X> ne contient que des différences du premier ordre, 
on aura simplement 





C 


Sv , 
» 


etc. 


Donc on aura l’équation identique 


■ — d'xSx — d'yj'y — d’zj'g 

” — isf) W + ( 73 . — 

+ (K - d ‘ S) 19 + etc > 

qui s’accorde avec celle de l’article 5. 


7 . Il résulte de là que pour avoir la valeur de la quantité 

s (w * x + & î^ s ) m > 

en fonction de Ç, 4 . , ç , etc. il suffira de chercher la valeur de 
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la quantité 

en fonction de Ç, 9, etc., et de leurs différentielles; car nom- 
mant T cette fonction, on aura sur-le-champ la transformée 

Et cette transformation aura lieu également, quand même parmi 
les nouvelles variables il se trouverait le temps t, pourvu qu’on le 
regarde comme constant, c’est-à-dire, qu’on fasse JV = o. 

De plus , il est facile de voir qu’une pareille transformation aura 
lieu aussi dans le cas où les variations <fÇ, ef <p , etc. ne se- 
raient pas des différentielles exactes , pourvu qu’elles représentent 
des quantités indéterminées, et que la variation ST soit de la 
forme 

ST=^ + g dSZ + g SI + % dS4 + etc., 


quels que soient d’ailleurs les coefficiens 


tr it tr 
tç’ dt% ’ 1 4 » 


8. Au reste, il est bon de remarquer que si l’expression de T 
renferme un terme dA, qui soit la différentielle complète d’une 
fonction A dans laquelle une des variables, comme £, n’entre que 
sous la forme finie, ce terme ne donnera rien dans la transformée 
précédente, relativement à cette variable. Car faisant 


T~ d A — ~d? + yj <4 -fête., 


on a 


d-l 


t.-i t.- A 
-S- d% -f- (Af. + etc. 


ÎT _ à A tT 

73% — 1$ * d% 

— d ' A m .S'A , , . , dA 

— -3^ <!% + + etc. —d. T{i . 
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iT j'y J j 

Donc — je, coefficient de cf£ , deviendra = d.,~ 

rff — °‘ 

Il s’ensuit de là que si l’expression de T contenait un terme 
de la forme Bd A , A étant fonction de £, 4> etc., sans d % , 
et B une fonction quelconque sans Ç , ce terme donnerait sim- 

plement, relativement a la variation de Ç, le terme dB y.-. 

Car donnant au terme BdA la forme d.[BA ) — Ad B, on voit 
d’abord que le terme d. (B A) ne donnerait rien relativement à la 
variation de £, puisque AB contient £ sans t/£; ensuite comme 
dB ne contient point Ç ni d% , et que A contient £ sans d%, on 

voit qu’en faisant T= — AdB,Oüat\ira jjg=o, et j |-*= — je dB\ 
de sorte que le coefficient de se réduira a jg dB, 

g. A l’egard de la quantité PJ'p + QJ'g-i- RJ'r+etc., elle est tou- 
jours facile à réduire en fonction de Ç , 4> 9 , etc., puisqu’il ne s'agit 
que d’y réduire séparément les expressions des distances p, g, r, etc., 
et des forces P, Q, R, etc. Mais cette opération devient encore 
plus facile, lorsque les forces sont telles, que la somme des momens, 
c’est-à-dire la quantité P dp -f- Qdq -f- Ac/r -j- etc. , est intégrable, 
ce qui, comme nous l’avons déjà observé, est proprement le cas 
de la nature. 

Car supposant, comme dans l’article 54 de la section III , 

t/IT = P dp -f- Qdq + Rdr -f- etc. , 

on aura n exprimé par une fonction finie de p , g, r, etc.; par 
. # 
conséquent on aura aussi 

/n = PJ'p -f- Qj'g -f- Rj'r -f- etc. 

Multipliant par m et prenant la somme pour tous les corps du 
système, on aura 

S 
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S(PSp -f- QSq -f- RS i r -f* ctc.)m — iS’cf rim = . 5 TTiu , 

puisque le signe S est indépendant du signe S'- 
il n’y aura ainsi qu’à chercher la valeur de la quantité STTin 
en fonction de f , 4 > P » etc - 5 cc qui ne demande que la substi- 
tution des valeurs de x,y, z en £, 4> 9, etc., dans les expres- 
sions de p, q, etc. (art. 1 , sect. II , part. 1 ) ; et celte valeur de 

■SHm étant nommée F, on aura immédiatement 

1 1 • , , 

+ +etc. 


10. De cette manière, la formule générale de la Dynamique 
(art. a) sera transformée en celle-ci : 


&S% -f- Ÿ«f4 -f- <bS$ + etc. — o , 
dans laquelle on aura 


4 


1 l Z lT iV 

a ‘Sd£ S£ ■+" /f > 

. tT *t tv 

a 'T3%~7\ “ + * t$> 


Q _ d ST _ „ 


S dp 


JT 


etc. , 


en supposant 


tv 
tp » 


V — 5 Tïm, 


et cm = P dp + Qdq + Rdr 4- etc. 

Si les corps m et m' du système, regardés comme des points , 
dont La distance mutuelle est p, s’attiraient avec une force accéléra- 
trice représentée par P fonction de p , il est facile de voir que le 
moment de cette force serait exprimé par mm'Pc/p, et -il faudrait 
ajouter à la valeur de V la quantité mm'/Prfp; et ainsi s’il y 
avait dans le système d’autres forces d’attraction mutuelle. 

En général, si le système renfermait des forces quelconques F, 
Mcc. anal. Tome I. Aq 
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G , etc. , tendantes à diminuer la valeur des quantités f, g , etc. , on 
aurait FJf, GJ'g, etc., pour les momens de ces forces (art. 9, scct. II, 
part. I); et eu regardant Fcommc fonction de /, G comme fonction 
de g, etc., il faudrait ajouter à la valeur de V autant de termes de 
la forme fFdf, fGJg, etc. , qu’il y aurait de pareilles forces. 

Or si dans le choix des nouvelles variables Ç , 4 > P, etc., on a eu 
égard aux équations de condition données par la nature du sys- 
tème proposé, ensorte que ces variables soient maintenant tout- 
à-fait indépendantes les unes des autres, et que pat conséquent 
leurs variations J'Ç , cT4 » > etc - » demeurent absolument indé- 

terminées, on aura sur-le-champ les équations particulières E=o, 
■$'=0, <S = o, etc., lesquelles serviront à déterminer le mouve- 
ment du système ; puisque ces équations sont en même nombre 
que les variables Ç, 4» etc., d’où dépeud la position du sys- 
tème à chaque instant. 

11. Mais quoiqu’on puisse toujours ramener la question à cet 
état, puisqu’il ne s’agit que d’éliminer, par les équations de condi- 
tion, autant de variables qu’elles permettent de le faire, et de 
prendre ensuite pour £ , 4 > <P> ctc - les variables restantes; il peut 
néanmoins y avoir des cas où cette voie soit trop pénible, et où 
il soit à propos, pour ne pas trop compliquer le calcul, de con- 
server un plus grand nombre de variables. Alors les équations de 
condition auxquelles on n’aura pas encore satisfait , devront être 
employées à éliminer dans la formule générale, quelques-unes des 
variations efç, «f 4? etc.; mais au lieu de l’élimination actuelle, 
on pourra aussi faire usage de la méthode des multiplicateurs , ex- 
posée dans la première Partie (sect. IV). 

Soient L==o, M = o, iV=o, etc. les équations dont il s’agit, 
réduites en fonctions de Ç, 4 > P> etc., ensorte que L, M, N, ctc. 
soient des fonctions données de ces variables. On ajoutera au pre- 
mier membre do lu formule générale (art. précéd.) la quantité 
JyfZ, 4- fjJM+ rfN -h etc. , dans laquelle A, r, etc. sont des 
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cocfficicns indéterminés; et on pourra regarder alors les varia- 
tions , «NJ, , J'ip , etc. comme indépendantes et arbitraires. 

On aura ainsi l’équation générale 

StT5 + , W4-f-<ï>J'i> + etc. 4- xi 'L+.tiJ'M-t- c/iV + etc. = o , 

laquelle devant être vérifiée indépendamment des variations / ? , 
eT4 > <f<P > de., donnera ces équations particulières pour le mou- 
vement du système, 


- 3 , IL , M , 

... IL , ti( , 

. . .IL , i.v 

® + A j Ç- + A» TJ- + * 

etc., 


tN 


4- etc. 


= o> 


H 

ttf 


4- etc. = o, 
4 - etc. = o, 


d’où il faudra ensuite éliminer les inconnues X, fi, », etc., ce qui 
diminuera d’autant le nombre des équations; mais en y ajoutant 
les équations de condition qui doivent nécessairement avoir lieu, 
on aura toujours autant d’équations que de variables. 


îa. Comme ces équations peuvent avoir différentes formes plus 
ou moins simples, et surtout plus ou moins propres pour l’in- 
tégration , il n’est pas indifférent sous quelle forme elles se pré- 
sentent d’abord; et c’est peut-être un des principaux avantages de 
notre méthode, de fournir toujours les équations de chaque pro- 
blème, sous la forme la plus simple, relativement aux variables 
qu’on y emploie, et de mettre en état de juger d’avance quelles 
sont les variables dont l’emploi peut en faciliter le plus l’inté- 
gration. Voici pour cet objet quelques principes généraux, dont 
on verra ensuite l’application dans la solution de différais pro- 
blèmes. 

Il est clair, par les formules que nous venons de donner, que les 
termes différentiels des équations pour le mouvement d’un système 
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quelconque de corps , viennent uniquement de la quantité T qui ex- 
prime la somme de toutes les quantités »i , relative- 

ment aux difFércns corps ; chaque variable finie, comme £ , qui 
entrera dans l’expression de T donnant le terme — j^-, et chaque 

ïT • 

variable différentielle , comme <■/£, donnant le terme D’où 

l’on voit d’abord que les termes dont il s’agit ne pourront con- 
tenir d’autres fonctions des variables, que celles qui se trouveront 
dans l’expression même de T-, par conséquent si en employant des 
sinus et cosinus d’angles, ce qui se présente naturellement dans 
la solution de plusieurs problèmes, il arrive que les sinus et cosinus 
dis]>araisscnt de la fonction T, elle ne contiendra alors que les diffé- 
rentielles de ces angles, et les termes en question ne contiendront 
aussi que ces mêmes différentielles. Ainsi il y aura toujours à gagner , 
pour la simplicité des équations du problème, à employer ces sortes 
de substitutions. 

Par exemple, si à la place des deux coordonnées x, y , on em- 
ploie le rayon vecteur r, mené du centre des mêmes coordonnées , 
et faisant avec l’axe des x l’angle <p, on aura x=r cosp, yxsr&inp, 
et différenlkmt dx—cospdr — rsinçrfp , rf>'=sinp</r-f- rcostpdp ; 
donc dx‘ -f- r ly = dr‘ -f- r’dp', expression fort simple qui ne con- 
tient ni sinus, ni cosinus de <p, mais seulement sa différentielle dtp. 
De cette manière, la quantité dx'-\-dy % -{-dz % se trouvera changée 
en r*dQ'~ f- dr* + </c\ 

On pourrait encore substituer au lieu de r et r , un nouveau 
rayon vecteur p avec l’angle 4 ( l uc ce rayon fait avec r qui en 
est la projection j ce qui donnerait r—p cos 4 » s=psin 4 , et par 
conséquent dr' -f- dz‘ = dp' -t-p*f/ 4 ‘; de sorte que la quantité 
dx'-{-dy'-\-dz‘ serait transformée en celle-ci : p*(cos4*</?*-W4 , )+ f ty* 
Ici il est clair que p sera le rayon mené du centre des coordon- 
nées au point de l'espace où est le corps m , 4 sera l’inclinaison 
de ce rayon sur le plan des x et y, et <p l’angle de la projec- 
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lion de ce rayon sur le même plan, avec l’axe des x ; et l’on 
aura, comme dans l’article 4 de la section III, 

x= p cos -^cosip , . y =pcos4 sin<p, 2 = p sin^. 

Enfin on pourra employer à volonté d’autres substitutions, et 
lorsque le système est composé de plusieurs corps , on pourra 
les rapporter immédiatement les uus aux autres par des coordon- 
nées relatives; les circonstances de chaque problème indiqueront 
toujours celles qui seront le plus propres. On pourra même, après 
avoir trouvé, d’après une substitution, une ou quelques-unes des 
équations du problème, déduire les autres d’autres substitutions; 
ce qui fournira de nouveaux moyens de diversifier ces équations, 
cl de trouver les plus simples et les plus faciles à intégrer. 


i5. Les autres termes des équations dont il s’agit dépendent des 
forces accélératrices qu’on suppose agir sur les corps , et des équa- 
tions de condition qui doivent subsister entre les variables relatives 
à la position des corps dans l’espace. 

Lorsque les forces P , Q, R, etc. tendent à des centres fixes ou 
à des corps du même système, et sont proportionnelles à des fonc- 
tions quelconques des distances, comme cela a lieu dans la nature, 
la quantité V qui exprime la somme des quantités n\f{Pdp+Qdq 
-(-/?<7r-f-otc.) pour tous les corps m du système, sera une fonc- 
tion algébrique des distances, et fournira pour chaque variable g 

dont clic se trouvera composée , un terme fini de la forme 


tr 


De même les équations de condition L—o, M= o, etc. four- 


niront pour la même variable Ç les termes X -g, /j . , etc., et 

ainsi des autres. De sorte qu’il n’y aura qu’à ajouter à la valeur 
de V les quantités XL, pM, etc-, en regardant ensuite X, fx, etc. 
comme constantes dans les différentiations en <f. 

Si donc quelques-unes des variables qui entrent dans la fonction 
T, u’enlrent point dans V, ni dans L, M , etc., les équations re- 
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fativcsà ces variables ne contiendront que des termes différentiels,' 
et l’intégration n’en sera que plus facile , surtout si ces variables 
ne se trouvent dans T que sous la ferme différentielle. C’est ce qui 
aura lieu lorsque les corps étant attirés vers des centres, on pren- 
dra les distances à ces centres , et les angles décrits autour d’eux 
pour coordonnées. 

i4. Une intégration qui a toujours lieu lorsque les forces sont 
des fonctions de distances, et que les fonctions T, F , L,M etc. 
ne contiennent point la variable finie t, est celle qui donne le 
principe de la conservation des forces vives. Quoique nous ayons 
déjà montré comment ce principe résulte de notre formule générale 
de la Dynamique (scct. III, art. 34), il ne sera pas inutile de faire 
voir que les équations particulières déduites de cette formule, four- 
nissent toujours une équation intégrable, qui est celle de la con- 
servation des forces vives. 

Ces équations, considérées dans toute leur généralité , étant cha- 
cune de la forme (art. îx) 

d ‘tdZ ~ + + etc ‘ = ° » 

si on les ajoute eusemble après les avoir multipliées par les difle- 
rentielles respectives dÇ, cL}.» elc -> et qu’on fasse attention que les 
quantités F, L, M, etc. sont par l’hypothèse des fonctions algé- 
briques des variables f-, •*{/, etc. sans t, il est clair qu’on aura 
l’équation 

( rf -î5 ~ 7f) d % — jf) + etÆi 

+. dF-h XdL + fidM + etc. = o; 

mais L=o , M= o , etc. étant les équations de condition, on 
aura généralement dL= o, dM=o, etc.; par conséquent l’équa- 
tion précédente se réduira à 

— 7Ç ) + etc - ■+■ d V — °- 
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Or on a 

v. , iT , /IT ,i.\ IT 

= < Hï3? A ; 

et comme T est une fonction algébrique des variables £, 4 » etc. 
et de leurs différentielles d%, t/j , etc. sans t, on aura 

dT — + Jd % + rj: ^ *+* ^4 + etc -i 

donc l’équation deviendra 

( iT iT * \ 

w$ d *- + ih d 4 + elc -) — dT + d f r =°, 

laquelle est évidemment intégrable, et dont l’intégrale est 
iT iT 

t /4 -f- etc. — T -h V == à une constante. 

Maintenant puisque T=S — m, il est évident qua 

quelques variables qu’on substitue pour x,y, t, la fonction résul- 
tante sera nécessairement homogène et de deux dimensions, rela- 
tivement aux différences de ces variables; donc, par le théorème 
iT iT 

connu , on aura -rj? dt; + f/j -f- etc. = iT- Donc l’intégrale 

trouvée sera simplement T-f- V ~ const. , laquelle contient le prin- 
cipe de la conservation des forces vives (sect. III, art. 34). 

Si la quantité V n’était pas une fonction algébrique, on n’aurait 

iy 

pas dV — -,r^ t/|-f- etc. , et si les quantités T , L, M, etc. conte- 
naient aussi la variable t, alors leurs différentielles dT, dL, 

iT if m 

d3I, etc. contiendraient aussi les termes - s ~ dt , dt, dt, etc. ; 

donc les réductions qui ont rendu l’équation intégrable n'auraient 
plus lieu, ni par conséquent le principe, de la conservation des 
forces vives. 

i5. Quoique le théorème sur les fonctions homogènes dont 
nous venons de parler, soit démontré dans différons ouvrages, et 
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qu’on puisse par conséquent le supposer comme connu, la démons- 
tration que voici est si simple, que je ne crois pas devoir la sup- 
primer. Si F est une fonction homogène de différentes variables x, 
y, etc., et qu’elle soit de la dimension n, il est clair qu’en y mettant 
ax , ay, etc. à la place de x, y, etc., elle deviendra nécessai- 
rement a'F, quelle que soit la quantité a. Donc faisant a=i-f-a, 
et regardant a. comme une quantité infiniment petite, l’accroisse- 
ment infiniment petit de F dû aux accroissemens infiniment petits 
ax, ay, etc. de x, y, etc. sera naF. Mais en faisant varier i , 
y, etc., de ou-, ay, on a en général pour la variation de F, 

y- ax + ay -f- etc. Donc égalant ces deux expressions de l'ac- 
croissemcnt de F, et divisant par a, on aura 


r, 

nF = -,-*■ 


iF , 
jy-T-f-etc. 


16. L’intégrale relative à la conservation des forces vives est 
d’une grande utilité dans la solution des problèmes de Mécanique, 
surtout lorsque la fonction T ne contient que la différentielle d’une 
variable qui ne se trouve point dans la fonction V\ car celte 
intégrale servira alors à déterminer cette même variable , et à l’éli- 
miner des équations différentielles. 

A l’égard des intégrales qui se rapportent à la conservation du 
mouvement du centre de gravité , et au principe des aires , et que 
nous avons déjà trouvées d’une manière générale dans la section 
troisième, elles se présenteront d’elles-mèmcs dans la solution do 
chaque problème, pourvu qu'on ait soin, dans le choix des va- 
riables , de séparer le mouvement absolu du système , des mouve- 
mens relatifs des corps entre eux , ainsi que nous l’avons fait dans 
la section citée. 

Les autres intégrales dépendront de la nature des équations 
différentielles de chaque problème; et on ne saurait donner de règle 
générale pour les trouver. Il y a cependant un cas très-étendu, 

qui 
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qui est toujours susceptible d’une solution complète en termes 
finis; c’est celui où le système ne fait que de très-petites oscil- 
lations autour de sa situation d’équilibre. Nous destinons une 
section particulière à ce problème, à cause de son importance. 

17. Lorsque le système dont on cherche le mouvement est com- 
posé d’une infinité de particules ou élémens dont l’assemblage 
forme une masse finie de figure variable, il faut employer une 
analyse semblable à celle que nous avons exposée dans le $ II de la 
section quatrième de la première Partie; mais à la place de la ca- 
ractéristique d, que nous y avons employée (art. 1 1 et suiv.) pour 
désigner les différences des variables relatives aux différens élé- 
mens du système, il faudra substituer la caractéristique D, qui 
répond à la caractéristique intégrale S, relative à tout le système , 
afin de pouvoir conserver l’autre caractéristique d pour les diffé- 
rences relatives au temps , auxquelles nous l’avons destinée dans 
la seconde section. 

Aiusi en nommant m la masse entière, et Dm un de scs élé- 
mens, il faudra mettre Dm au lieu de m dans les expressions de 
T et de y de l’article 10. 

S’il y a pour chaque élément du corps des forces F, G, etc. 
qui tendent à diminuer les quantités /, g, etc. dont ces forces sont 
fonctions, il faudra ajouter à la valeur de V les expressions SfFdf , 
SfGdg, etc. 

Et s’il y a des équations de condition £.= 0, jJ/=o, etc. qui 
doivent avoir lieu à chaque point de la masse m, il faudra mettre 
SXS'L, SgJ'M, etc. à la p'ace de A/Z., g etc. dans les for- 
mules de l’article il. 

Les quantités /, g, etc., ainsi que L, M , etc., pouvant renfer- 
mer des différences des variables relatives à la caractéristique D, 
il faudra alors faire disparaître les doubles signes fD , «T Z)*, etc. , 
par l’opération connue des intégrations par parties, de manière qu’il 
Méc. anal. Tome I. 4 l 
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ne reste sous le signe S que les variations simples marquées par / ; 
et les termes hors du signe 5 se rapporteront uniquement aux ex- 
trémités des intégrales. 

Il faudra enfin avoir égard aussi aux forces et aux équations de 
condition relatives à des points déterminés de la masse m , et en tenir 
compte dans la formule générale; mais elles ne donneront que de3 
termes indépendans du signe S. 

Les variations qui resteront sous le signe S donneront , en éga- 
lant leurs coefliciens à zéro, autant d’équations indéfinies pour le 
mouvement de chaque élément du système; et les variations hors 
du signe donneront des équations déterminées pour certains points 
du système. 
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CINQUIÈME SECTION. 

Méthode générale d’approximation , pour les problèmes de 
Dynamique , fondée sur la variation des constantes 
arbitraires. 

Les équations générales que nous avons données dans la section 
précédente étant du second ordre, demandent encore des intégra- 
tions , qui surpassent souvent les forces de l’analyse connue ; on 
est obligé alors d’avoir recours aux approximations, et nos for- 
mules fournissent aussi les moyens les plus propres à remplir 
cet objet. 

1 . Toute approximation suppose la solution exacte d’un cas de 
la question proposée, dans lequel on a négligé des élémens ou 
dos quantités qu’on regarde comme très-petites. Cette solution forme 
le premier degré d’approximation, et on la corrige ensuite eu te- 
nant compte successivement des quantités négligées. 

Dans les problèmes de Mécanique qu’on ne peut résoudre que 
par approximation, on trouve ordinairement la première solution 
en n’ayant égard qu’aux forces principales qui agissent sur les 
corps ; et pour étendre cette solution aux autres forces qu’on peut 
appeler perturbatrices, ce qu’il y a de plus simple, c’est de con- 
server la forme de la première solution, mais en rendant variables 
les constantes arbitraires qu’elle renferme; car si les quantités 
qu’on avait négligées, et dont on veut tenir compte, sont très- 
petites, les nouvelles variables seront à peu près constantes, et on 
pourra y appliquer les méthodes ordinaires d’approximation. Ainsi 
la difficulté se réduit à trouver les équations entre ces variables. 
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On connaît la méthode générale de faire varier les constantes 
arbitraires des intégrales des équations difiérenlielles , pour que ces 
intégrales conviennent aussi aux mêmes équations augmentées de 
certains termes; mais la forme que nous avons donnée , dans la 
section précédente (art. 10), aux équations générales de la Dyna- 
mique , a l'avantage de fournir une relation entre les variations des 
constantes arbitraires que l'intégration doit y introduire , laquelle 
simplifie singulièrement les formules de ces variations , dans les pro- 
blèmes où elles expriment l'effet des forces perturbatrices. Nous 
allons d'abord démontrer cette relation; nous donnerons ensuite 
les équations les plus simples pour déterminer les variations des 
constantes arbitraires dans les problèmes dont il s’agit. 

$ i, 

Où l’un déduit des équations données dans la section précédente , 
une relation générale entre les variations des constantes arbitraires. 

3. Soit un système quelconque d” corps m, animés par des forces 
accélératrices P, Q, R, etc. qui tendent à des centres quel- 
conques fixes ou non , et qui soient proportionnelles à des fonc- 
tions quelconques de leurs distances p, q, r, etc. à ces centres. 

Supposons qu’en ayant égard aux équations de condition du sys- 
tème , on ait exprimé les coordonnées x, y, s de chacun des corps , 
en fonctions d’autres variables f, 4 > elc -> qui soient tout-à-fait 
indépendantes entre elles , et qui suffisent pour déterminer la po- 
sition du système à chaque instant. 

On aura, pour le mouvement de tout le système, les équations 
de l’article 10 de la section précédente, et il est facile de voir que 
ces équations seront du second ordre, par rapport aux variables 
Ç , 4 > Pi clc ' > de sorte que les valeurs complètes de ces variables, 
qu’on trouvera par l’intégration , et qui seront exprimées en fbuc- 
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tions du temps t , contiendront deux fois autant de constantes 
arbitraires qu’il y a de variables. Comme ces constantes doivent 
demeurer arbitraires, on peut les fane varier à volonté; ainsi on 
pourra dillërentier les équations dont il s’agit relativement à ces 
constantes, qui sont supposées contenues dans les expressions des 
variables £, < p, etc. 

3 . Faisons, pour plus de simplicité, dÇ=%'(lt, 
à p=(p'rf<, etc., la quantité T deviendra une fonction de £ , 4., 
<p , etc. et de 4/, <p', etc. ; et si les forces tendent à des centres 
fixes, ou à des corps du même système, la quantité F sera une 
simple fonction de Ç, 4. , <p , etc. Dans ce cas, eu faisant Z— T — F, 
ou aura 

tr iz_ ît__ tz r T _ tz_ 

sdç — 1 % do Jd4 — rÿJt’ 73$ ~ ipdt’ clc, > 

où l’on pourra changer la caractéristique S' en d, puisqu’elle ne sert 
qu’à représenter des différences partielles. 

Ainsi les équations différentielles du mouvement du système 
(art. 10, sect. précéd.) étaut multipliées par dt, se réduiront à 
cette forme plus simple, 


, dz 

dz 

dt = 


d dÇ- 

~ W 

°> 

, dZ 

dz 

dt = 


d 'dJ' - 

"SJ 

0, 

. dz 

dz 

dt = 


d 'df’ ~~ df 

0, 

etc. 

• 




4 . Différentions ces équations par rapport à la caractéris- 
tique que nous regarderons comme relative uniquement aux 
variations des constantes arbitraires qui sont censées conte- 
nues daus les expressions des variables Jf, -f, p, etc., dont Z est 
fonction; et comme la caractéristique d qui affecte les termes 

d.^gr, d.~ u ~, etc. n’est relative qu’à la variable t qui représente 
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le temps , on pourra , par les principes du calcul des' variations, 
changer la double caractéristique J'd en t/<f j de sorte qu’on aura 
les équations 

, s dZ ft dZ , 

“* *‘~3% dt ~ °» 

dZ « dZ . 

dt — °» 


' dp 


etc. 


De même, si pour représenter des variations différentes des 
mêmes constantes arbitraires, on emploie la caractéristique A, ou 
aura 

dA -jf — A -^ dt = 
j. dZ . dZ , 
dA -J? ~~ A ‘Jp dt — °» 


ja dZ dZ , 

dA W “ A -Tf dt = °* 
etc. 


5. Multiplions maintenant les premières équations respective- 
ment par Ag , AaJ-, àp, etc., et retranchons de leur somme celle 
des dernières équations multipliées respectivement par «T£, J4 > 
Jp, etc., on aura 

+ A4^.J| 4 - A pdJ .ÿ 4- etc. 

— cTÇc/A .-^7 — <T4</A.j^ — J'pdA etc. 

— ( A %S + M’J'-jj ri- 4- etc. ) dt 

4- (^'% A, dg ri- ri- 4- etc. )d<=o. 

Or Aïrfcf = d.^A^T. — </a£<T . ^ j mais dA£ = A4; 
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A^'dt , à cause de t/| = %'dt (hvp.) ; donc 

= d. ( A & .ÿ) - dt. 

On aura pareillement 

SZdA.'ÿ = d.(j%A . g) - «f£'A .g A , 

et ainsi des autres formules semblables. 

Par le moyen de ces transformalious , l’équation précédente 
deviendra de cette forme 


d. 


+ 


} 

AÇ/.f 

4- 

*4 g 

4- 

A(p<f . 

</e' 

+ 

etc. 



— 


— 

cT<pA. 

dZ 

dp' 

— 

etc. 

( 


4- 


4- 

Ap<f . 

dZ 

dp 

4- 

etc. 

4- 

w-% 

4“ 


4- 

Ap'tf. 

dz 

dp' 

4- 

etc. 

i 


4- 

«f4A.f 

+ 

<f?iA. 

dz 

dp 

4- 

clc. 

4- 

JTA.g- 

4” 


4- 

<f<p'A. 

dZ 

dp' 

4- 

etc. 


ult 


• dt = o. 


r dZ dZ 

6. Or si on développe les expressions <f ■ , J . , etc., ainsi 

dZ dZ 

que les expressions semblables A.^, A . , etc. en regardant Z 

comme fonction de if, 4 ., <p, etc. et de 4', etc. , il est fa- 
cile de voir que les termes multipliés par dt dans l’équation pré- 
cédente, se détruisent mutuellement. En effet, on a 




’W 

dZ 


^-/4+etc.- 


dz 


fZ+éiï W + clc - 


dÇrff -S 

«f44-etc. 4-^|> JT H' ■+■ etc - 
etc. 
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^ + etc - 


J JV? i 

d V 4 — <^< 4 ' -4 
etc., 


d'Z M , . , d‘7. *y, , d‘Z . ., , 

-,J'4+ctc.+^^^ 4- jjt ; <H 4- etc. 


<4<4‘ 


ce qui donne, en ordonnant les termes par rapport aux diffé- 
rences partielles de Z , ce développement 


■%£ 4- a 4^-7^ 4- elc - + A ?'^ •<}§ 4- A 4' J ' -5^ 4- etc. 

= ^ A ?<^5 4- ( A £<^4 4- A 4« f ?) 4- A 4<^4 4* etc. 

4- (AÇ/f 4- Af J$) 4- ( A ^4'4- A 4 <<r ?) 4- etc. 

4- ( A 4‘ r ?' + A ? ,£f 4) 4- j^j7 ( a 4^4' 4- a 4 ,jv 4) 4* etc. 

4- A ?'^ç' (Aï' t T^'4- A 4'^S')4- j^. a 4'J'4' 4- etc. 

etc. 

En changeant les caractéristiques J', A l’une dans l’autre, on 
aura le développement de l’expression semblable 

4- J'4 A .3^4-ctc. + «rg , A.^-4-J'4'A.0 4- etc. 

Mais on voit que ce changement n’en produit aucun dans le dé- 
veloppement précédent ; d’où il suit que les deux expressions sont 
identiques; de sorte que, comme elles se trouvent daus l’équation 
ci-dessus avec des signes diflcrens, elles doivent s’y détruire. 


7k Ainsi on anra simplement l’équation 
. ( 4- A 4^-^ 4- AipcT.^ 4- etc.j ^ 

{_ /ça." _ «T+A.g ~ -f - etc. [ “ °’ 

dans laquelle on peut changer Z en T, puisque Z — T— V, et 
que V 11c doit point contenir les variables Jf, -«J/» 9\ etc- (art. 3), 

On 
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On voit par cette équation, que la quantité • 

— d ~, — etc. 

est toujours nécessairement constante relativement au temps l, au- 
quel se rapportent les différentielles marquées par la caractéris- 
tique d ; que par conséquent si on y substitue des valeurs des 
variables £, -J-, p, etc. exprimées en fonctions de «et des cons- 
tantes arbitraires , déduites des équations d’un problème quelconque 
de Mécanique, la variable t s’évanouira d’ellc-mème, quelles que 
soient les variations qu’on fera subir à ces constantes, dans les 
quantités affectées des caractéristiques cT et A; ce qui est une nou- 
velle propriété très-remarquable de la fonction T, qui représente 
la force vive de tout le système, et ce qui peut fournir un critère 
général pour juger de l’exactitude d’une solution trouvée par quelque 
méthode que ce soit. Mais l’usage principal de cette formule est 
pour la variation des constantes arbitraires dans les questions do 
Mécanique, comme nous allons le montrer. 

- . t 

$ II, ’ 

Où l’on donne les équations différentielles les plus simples pour 
déterminer les variations des constantes arbitraires , dues à des 
1 forces perturbatrices. 

8. Supposons maintenant ’qu’oprès avoir résolu le problème con- 
tenu dans les équations différentielles de l’article 3, par l’intégration 1 
complète de ces équations, il s’agisse de résoudre le même pro-- 
blême, mais avec l’addition de nouvelles forces appliquées au même 
système, tendantes à des centres fixes ou mobiles d’une manière 
quelconque, et proportionnelles à des fonctions des distances aux 
ceutres. Ces nouvelles forces, qu’on peut regarder commede* 
Jllëc. aual. Tome I. 4 3 
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forces perturbatrices du mouvement du système, étant d'une nature 
semblable aux forces P, Q, R, etc., d’où dépend la fonction V, 
ajouteront à celle fonction une fonction analogue que nous désigne- 
rons par — Si. De sorte qu’il n’y a qu’à mettre V — SI à la place 
de f r , dans les équations de l’article 10 (scct. précéd.), et par con- 
séquent Z — SI à la place de Z , dans le# termes de celles de l’ar- 
ticle 3, qui contiennent les différences partielles de Z relatives à 
£ , 4 , 0 , etc. , pour avoir les équations du nouveau problème , 
lesquelles seront, ainsi 



etc- 


g. Si on suppose connues les expressions des variables £ , 4 > 
0, etc. en t et en constantes arbitraires, dans le cas où les se- 
conds membres de ces équations sont nuis, on peut, en conser- 
vant ces mêmes expressions, mais en rendant variables leurs 
constantes arbitraires, faire ensorte qu’elles satisfassent aussi à la 
totalité de ces équations; et l’objet de l’analyse que nous allons 
exposer est de donner les formules les plus simples pour la dé- 
termination de ces constantes devenues variables. 

Nous remarquerons d’abord que puisque ces constantes sont en 
nombre double de celui des variables £ , 4 » <P » etc. ? comme nous 
l’avons déjà observé (art. a), et par conséquent en nombre double 
de celui des équations auxquelles il faut satisfaire , on pourra en- 
core les assujétir à un nombre de conditions arbitraires égal à 
celui de ces variables. 

Les conditions les plus simples et en même temps les plus ap- 
propriées à In chose, sont que les valeurs de ^,elc. con- 


Digitized by Google 


SECONDE PARTIE, SECTION V. 53t 

servent aussi la même forme que si les constantes n’y variaient 
point. De celte manière , non-seulement les espaces parcourus par 
les corps, mais encore leurs vitesses seront déterminées par des for- 
mules semblables , soit que les constantes arbitraires demeurent 
invariables, comme lorsqu’il n’y a point de forces perturbatrices, 
soit qu’elles deviennent variables par l'effet de ces forces. 

Ces conditions auront de plus l’avantage de réduire au premier 
ordre les équations différentielles entre les nouvelles variables, de 
sorte qu’on aura un nombre double d’équations , mais du premier 
ordre seulement. 

10 . En employant, comme dons l’article 4, la caractéristique 
pour désigner les différentielles ducs uniquement à la variation des 
constantes arbitraires, tandis que la caractéristique d ne sc rap- 
porte qu’aux différentielles relatives au temps t , les conditions dont 
nous venons de parler seront exprimées par les équations 

> 

J'ç =s o, cfq/ = o, J'i p = o, etc. , 

dans lesquelles il faut remarquer que toutes les constantes arbi- 
traires doivent devenir variables à la fois, de sorte que la carac- 
téristique / indiquera dans la suite la variation simultanée de 
toutes les constantes arbitraires, au lieu que dans les formules de 
l’article 4 et suivans, la meme caractéristique déhotait en général 
les différentielles relatives à la variation de toutes les constantes , 
ou seulement de quelques-unes d’entre elles à volonté , ainsi que 
L’autre caractér^tique A. . I . « 

Donc en faisant tout varier, les différentielles de Ç, 9, etc. 
seront simplement d%, etc., ou bien %'dt, -vj ,'dt, <p'dt, etc., 

comme si le temps seul variait. 

Ainsi dans les équations de l'article 8 la fonction Z sera la 
même , soit que les constantes arbitraires soient censées variables 
ou non: mais en regardant ces constantes comme variables, les- 
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etc. devront être augmentées 


différences rf.g, 

des termes , <T.^, etc., dus à la variation des 

constantes. 

D’un autre côté, comine par l’hypothèse les fonctions de t et 
des constantes qui représentent les valeurs de Ç, 4, ç, etc. sa- 
tisfont identiquement aux mêmes équations, sans leurs seconds 
membres , dans le cas où ces constantes ne varient pas , quelles 
que soient d’ailleurs leurs valeurs, il est clair que les termes 


, àZ dZ 


, dZ dZ „ , dZ rIZ . 

tL d^ — 31 dt > d -7J—^ dl > ctc - 


* dç' dç 


se détruiront deux-mêmes, et pourront par conséquent être 
effacés. 

On aura donc simplement, pour la variation des constantes 
arbitraires, les équations 


» dZ du . J, dz dn « dz dCl , 

*-1% = -% dt ’ *-dï = dï Jt > *-d?=3ï de > etc > 


qu’il faudra combiner avec les équations données ci-dessus , cT£=o, 
^= 0 , Sip=o, etc. 

Ces équations étant en nombre double de celui des variables 
£ , 4, <p, etc., et par conséquent en même nombre que les cons- 
tantes arbitraires (art. a) , serviront à déterminer toutes ces cons- 
tantes devenues variables. 


11 . Les équations qu'on vient de trouver étant multipliées res- 
pectivement par AÇ, A4, A®, etc., et ensuite ajoutées ensemble, 
donnent 1 < . . • 1 - 

57 + + ctc - 

T (S + S + + etc ) *’ 

Ici Af, A4, Asp, etc. indiquent, comme dans l'article 4, des dif- 
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fércntielles des fonctions £, 4 /, <p, etc., prises en faisant varier* 
seulement les constantes arbitraires d’une manière quelconque, 
soit qu’elles varient toutes en même temps, ou quelques-unes 
seulement à volonté. 

Or en regardant fi comme une fonction de £ , 4 > ? » du. , ou 
aura , en différenliant par rapport à A , 



Donc on aura 

A.fl dt Aj^^f .^7 -f- A 4 ^ “ 1 “ AipJ'.^v etc. 

Retranchons du second membre de cette équation la quantité 

+ ^ A ’î?f' + *^ A •% + etc * » 

qui est nulle en vertu des équations de condition <£4=0, 

<fip = o, etc., on aura cette formule générale, 

A.Cldt — àÇJ'.jç + A4<f.^ + -f- etc. 

- /ÇA.g - - «ApA.g - etc. 

— ■+■ A ^-0 + clc * 

f ~ ~ — ^ û -54' ~ elc - 

en chantant Z en T, comme dans l’article 7. 

On voit que le second membre de l’équation précédente est 
la même fonction que nous avons vu devoir être indépendante du 
temps t (art. 7). D’où il suit qu’après y avoir substitué les va- 
leurs de Ç, 4» ?» etc. en fonctions de t et des constantes arbi- 
traires , on pourra y faire t nul ou égal à une valeur quelconque. 

1 3. Donc si on suppose, ce qui est toujours permis, que ces fonc- 
tions, ainsi que celles qui représentent les valeurs de 
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t y ~ / , etc., soient développées en séries de puissances ascendantes 


celte manière 








? = 

a -f- 

ait 

+ 

<xV 

+ 

«V 

+ 

etc. , 

4 = 

# + 

fi't 

+ 

|3V 

+ 

fi't 3 

+ 

etc. , 

<p = 

y "f~ 

y* 

+ 

yr 

+ 


-f- 

etc., 

etc., 










“ L = A -f- Xt -j- AV + AV -I- etc. , 
g = p + fit + /.V + + etc. , 

J'n 

ÿ = » + r'< + *V + »V + etc., 
etc. , 


et qu’on substitue ees valeurs dans le second membre de l’éqna- 
tion de l’articlç précédent , on pourra y faire t—o, ce qui les ré- 
duira aux seuls premiers termes <*, fi , y, etc., A, /*, », etc. 
Cette équation se réduira ainsi à la forme 

A . Cldt = Aa<fA -f- Aj&jy* -f- A}<f» -f- etc. 

— AA<r<t — A^/jS — AjJ^. — etc. 


i5. Les quantités *, fi, y, etc., A, n, », etc. ne peuvent ètr# 
que .fonctions des constantes arbitraires que la double intégration 
introduit dans les expressions finies des variables £, 4» <P, etc., 
et l’on peut aussi les prendre pour ces mêmes constantes. 

En effet, les constantes arbitraires qui donnent à la solution d’un 
problème de Mécanique toute l’étendue qu’elle peut avoir, sont les 
valeurs initiales des variables, ainsi que celles de leurs diffé- 
rences premières; c’est-à-dirc, les valeurs de g , 4 > etc. c 't 

de y» etc. , lorsque t— o; ces valeurs sont donc, dans 
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les expressions de Ç, 4, <P, etc-, que uous avons adoptées, «, 
/3, y, etc., a', /8', y, etc. Or T étant line fonction donnée deÇ, 

4, <p, etc. et de ?'=§, 4'=^f> <P'=3* > elc -> ü csl clair 

qu’en faisant t = o dans les fonctions ^ , g-j;, , etc., ce qui 

les réduit à A, /*, », etc., ces constantes A, /t, r, etc. seront 
les mêmes fonctions des constautes a, /3, etc., /3', etc.; 

j'P rfT* AT 

que les fonctions j-p , j--., etc. le sont des variables Ç, 4> 

P, etc., £', 4*1 <p', etc. Par conséquent au lieu de prendre immé- 

diatement a', /S', j/, etc. pour constantes arbitraires, on peut prendre 
celles-ci, A,ft, r, etc., qui en dépendent. Ainsi on aura a, /3 , 
> , etc., A, /z, », etc. pour les constantes arbitraires des ex- 
pressions de £ , 4,<p, etc.; et l’on voit que le nombre de ces cons- 
tantes sera précisément double de celui des variables Ç, 4> etc. 

De cette manière , la différentielle A . fl , dans laquelle la ca- 
ractéristique A ne doit affecter que les constantes arbitraires con- 
tenues dans fl , à raison des valeurs de £ , 4 , ? , etc. qui renferment 
ces constantes , deviendra 

A>n — di. Act + Si A/3 + + c,c> 

. di . . , dn . . i'n . . 

+ 3I AX + 3éc Aa+ 3, Ar - f - etc ’ 

En la substituant dans le premier membre de l’équation de l’ar- 
ticle précédent , et ordonnant les termes par rapport aux diffé- 
rences marquées par A , on aura 

dt — S a)a* Jt— J>)a,/3 +(^3/— J>)a>-1-cIc. 

■4- dt — 1- ifa^AA -f- dt -p* «T/S^An -f- -pelc.=:o. 

Comme on peut donner aux différences A*, A/8, etc., marquées 
par la caractéristique A, une valeur quelconque, il faudra que l’équa- 
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tion soit vérifiée indépendamment de ces diflérences, ce qui don- 
nera autant d’équations particulières, telles que 

= ^dt = Sfi, j~dt=Sv, etc., 

^dt = — Sa, — ÿdt = ~Jy, etc. 

1 ••'». Les différences marquées par la caractéristique J sont pro- 
prement les différentielles des constantes arbitraires devenues va- 
riables (art. 10 ) ; ainsi comme ces différentielles peuvent maintenant 
être rapportéps également au temps t, il est permis et même con- 
veuable de changer le S en d, et Fou aura pour la détermination 
des nouvelles variables a, /3, y, etc,, X, r, etc., les équations 


det 


da 

ffê 


f/O 

dy 

da 

dï 

— 

d>. > 

Ti = 


~d(A> 

dl ~ 

~ d,> 

dk 

f/O 


du ___ 

</n 


d. 

da 

\it 

— rfï 

9 

~dt 

d!Î 

> 

dl æ 

a;> elc 


qui sont, comme l'on voit, sous une forme très-simple, et qui 
fournissent ainsi la solution 1a plus simple du problème de la va- 
riation des constantes arbitraires. 

i5. Comme la fonction Cl renferme les quantités a, /S, y, etc., 
X, fi, r, etc., il faudra les regarder aussi comme variables dans 
les diflérences partielles de celte fonction; mais lorsque la valeur 
de Cl, qui dépend des forces perturbatrices, est supposée fort pe- 
tite, il est clair que les variations de ces quantités seront aussi 
fort petites, et qu’on pourra, dans la première approximation, les 
regarder comme constantes dans les différences partielles de Cl, 
et n’avoir égard à leur variabilité que dans les approximations 
suivantes. 

Dénotons par a, b, c, etc., I, m, n, etc. les parties constantes 
de a, @ , y, etc., X, /*, c, etc. , et par /&', y', etc., X', a*', ''.etc., 
leurs parties variables, qui, étant de l’ordre de la quantité Cl, 

seront 
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seront nécessairement trcs-petites , et soit O la valeur de Cl , en y 
diangeant as, £,>, etc, a, etc., en a, b, c, etc., I, m , n, etc. 
On aura ainsi 

a = a -f- a', fi == è -f. /3', > = c + etc., 

A = * + A', p = m-f- /*', f = n+ è, etc., 

et on aura par le développement 

a — ° + + HbP + + etc. 

, do , dn , do , 

+ + Im* + dn i + etc - 

-f- etc. , 

Les équations différentielles de l’article précédent donneront 
d * / = — ar*» d & = — ~ (//, dy’=—~dt, etc., 

dx '— Xi*’ = etc.; 

car il est évident que les différences partielles relatives a a , fi t 
y, etc. , X, At, f, etc. peuvent être rapportées aux quantités ana- 
logues a, b, c, etc., /, m, n, etc. 

Pour la première approximation, on aura £1 = 0, O étant une 
simple fonction de t ; donc on aura par l’intégration 

*' = ~/îr dt ’ P = - f?Z dt ' >' = — etc. , 

~ dt ’ *' —f~3c dt > elc - 

En substituant ces valeurs dans l’expression de ^i, on aura 
pour la seconde approximation , 

«-«+S/S--S/S* 

do rdo do rdo 

+ 3mJ 1U dt — HbJ d^ dt > 

etc. , 

et ainsi de suite. 

Méc. anal. Tome T. 43 
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i6. I! y a ici une remarque importante à faire. Si la fonction O 
ne contient le temps que sous les signes de sinus et cosinus, il 
est clair que la valeur de fl ne contiendra , dans la première ap- 
proximation, que les mêmes sinus et cosinus. Mais on pourrait 
douter si, dans l'approximation suivante, elle ne contiendrait pas 
des termes où le temps t serait hors des signes de sinus et de 
cosinus, et qui, croissant continuellement, augmenteraient à l’in- 
iini la valeur de fl , et rendraient par conséquent l’approximation 
fautive. 

Pour lever ce doute, nous remarquerons que de pareils termes 
ne pourraient venir que d’une partie constante de fl , c’est-à-dire , 
dégagée de tout sinus ou cosinus renfermant le t. 

Soit donc A cette partie qui sera fonction des constantes arbi- 
traires a, /S, y, etc., A., fi, f, etc. Ainsi O contiendra une pa- 
reille fonction de a, b, e, etc, l, m, «, etc. , que nous dénoterons 
encore par A. 

En substituant A au lieu de O dans l’expression de fl de l’ar- 
ticle précédent, ou aura la partie de fl, due à la constante A, 
dans la seconde approximation, et cette partie sera 


. , JA dA AA ilA 
A-hjrX-^t- ^x- dl 


dl ~ da 
dA dA 


dA AA 


+ ÆÏ X db 1 db^iïn 
etc. , 


t 

t. 


où l’on voit que les termes affectés de t se détruisent mutuellement. 

Ainsi on est assuré que la seconde approximation ne donne dans 
fl aucun terme qui croisse avec le temps t ; mais il resterait à 
voir s’il en pourrait naître dans les approximations suivantes. 

Au reste, le même terme constant A pourrait donner encore 
dans fl des termes multipliés par t, étant combiné avec des termes 
non constans de la même fonction fl ; mais alors le t qui se trou- 
verait dégagé des sinus et cosinus, serait en même temps multi- 
plié par des sinus ou cosinus d’angles proportionnels au temps. La 
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même chose aurait lieu si le coefficient de t sous les signes de 
sinus et cosinus était fonction des constantes arbitraires a, /3, y, etc., 
parce qu’alors les différentiations partielles de Cl relatives à ces coas- 
tantes , feront sortir le t hors des sinus ou cosinus. Mais on peut re- 
marquer en général que lorsque les approximations successives 
font paraître des termes de la forme dont il s’agit, dans lesquels 
des sinus ou cosinus se trouvent multipliés par l’angle qui e6t sous 
ces sinus ou cosinus, ces sortes de termes sont presque toujours 
le résultat du développement d’autres sinus ou cosinus , et on peut 
les éviter en intégrant directement les équations différentielles entre 
les constantes arbitraires devenues variables. 

17. Quoique les constantes arbitraires que nous avons employées 
soient celles qui se présentent le plus naturellement, et qui donnent 
les résultats les plus simples, il arrive souvent que les différentes 
intégrations introduisent à leur place d’autres constantes, mais qui 
ne peuvent être que des fonctions de celles-là. 

Nous désignerons en général les constantes arbitraires qui sont 
censées entrer dans les expressions des variables Ç, , tp , etc., 
par a , b, c, /, g , etc., dont le nombre doit être également double 
de celui des variables ; et pour avoir les relations entre ces nouvelles 
constantes et les premières, il suffira de supposer t—o dans les 

valeurs des fonctions Ç, 4» ?» etc., 3^» 3^» > de., et d’éga- 

ler les résultats aux quantités a, j3, y, etc., A, g., », etc. De 
cette manière on aura autant d’équations entre ces différentes cons- 
tantes , par lesquelles on pourra déterminer les valeurs de a, b , 
c,f, g, etc, en fonctions de a, /S, y, etc., A, g., », etc. 

Nous supposerons donc ces fonctions connues, et la différen- 
tiation nous donnera tout de suite 

= JE da + <*y + ctc - 

+ î> + + ÿd. H- etc. 
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Donc substituant les valeurs trouvées ci-dessus (art. 14) 


(Il 3 , etc. 

, et divisant 

par Ht, 

on aura 




da 

da dCl 

da 

da 

. da 

da 


etc. 

di 

II 

M 

X 

g-, 

4 

~T~ X 

dp 

di 

4 

M 

X 

~dy 


da dCi 

da 

da 

da 

da 


etc. 


~ S x rfX — 

as x 

du 


dd 

+ 


de 


Il en est de même des valeurs de etc., pour lesquelles 

il n’y aura qu’à changer dans l’équation précédente a en b , en c, etc. 


18. Mais ces formules contiennent encore les différences par- 
tielles de Cl relatives aux constantes et, /S, y, etc., et il s’agit de 
les changer en différences partielles relatives à a, b, c, etc., ce 
qui est facile par les opérations connues. 

En effet comme Cl est censée maintenant fonction de a, b, c, etc., 
et que ces quantités sont elles-mêmes fonctions de a, /S, y, etc., 
n, v, etc., on a tout de suite, par l’algorithme des différences 
partielles , 


Ha dn da 

dtt da d* 

HCl HCl Ha 

dp da X dP 

etc., 


HCl db . dCl de . 

db*T* + n;Xdï + c ' c > 
da db dCl de . 
db^dp ■+■ de X Î3 + elc> » 


cl fl n'y aura plus qu a substituer ces valeurs dans celles de ~ , 
etc. de l’article précédent. 


En faisant ces substitutions et ordonnant les termes par rapport 
aux différences partielles de Cl , on voit d’abord que le coefficient 

de ~ est nul dans la valeur de que celui de est nul dans 

la valeur de etc. 

Ensuite si, pour représenter la valeur de ~ , on emploie la 
formule 
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da . , . dtl , , dCl 


J,l 


on aura 


(ki / v \ uu , / \ uu . / an 

di ~ ( a > b )x db + (“» c ) X J £ - + + etc. , 

z . x da db , de db , da db 

(a, b) = j-xj* + a; x rf , 4- z x Ty 4- etc. 

da db da db da db 

~~ dûX-Tk ~ ~~ dy*dï elc -> 

* x da de da de . da de , 

(«> c ) = T*d* + d^Xjs + 37 x rf* + clc - 


etc. 


d^''d6^ 

da de da de da de 

J* X <K 3 ^X 3 ^— — etc., 
db 


Et pour avoir la valeur de , il n’y aura qu’à changer dans ces 
Formules a en b et b en a , en remarquant que l'on a (b,a)=— {a, b)-, 


ou aura auisi 


db « »x dCl » /. v dd . /. » > dd | 

Ti~ ("»*) aj 4- (b,c) -j- 4- 4- etc. 

etc., 

z, v de t db de , db^^dc . 

(V) = r/s + 3L X ^ + Â x jy + ctc ’ 


etc. 


dp 

db de db de db dt: 
dS X cÇ t 3ÿ X jï 


dmXji jiX^ 3^x^ etc., 


En général si £ représente une quelconque des constantes arbi- 
traires a , b, c,f, etc., et qu’on observe que la valeur des sym- 
boles représentés par deux crochets, devient nulle lorsque les deux 
lettres renfermées entre les crochets sont identiques , et qu’elle 
change simplement de signe lorsqu’on change l’ordre de ces lettres , 
on aura ces formules générales, 

dh 

di = 

(k,a) 

etc. 


(*/») ÿ 4- (l,b) ÿ 4 - (l-,c) f- 4 - etc- , 

dk da.dk da , dk da , 

- + 1,XT y + clc - 

dk da dk da dk da 

-S x ^-^ x ïl-^ x rf 7 “ c . lc > 
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19. Le principal usage de ces formules est dans la théorie des 
planètes, pour calculer l'effet de leurs perturbations, en le rédui- 
sant à la variation des constantes arbitraires qui sont les élémens 
du mouvement primitif. Elles sont surtout utiles pour déterminer 
les variations que les astronomes appellent séculaires , parce qu’elles 
ont des périodes très-longues et indépendantes de celles qui ont 
lieu dans les variables primitives. 

Comme les équations de l’article 18 ne contiennent d’autres 
fonctions du temps, que les différences partielles de la fonction Cl, 
si on cherche par la résolution en séries , ou autrement , la par- 
tie A de la fonction Cl, qui est indépendante du temps t, et ne 
contient que les constantes arbitraires a, b, c, etc., il suffira 
de substituer, dans ces équations, A au lieu de O, et l’on aura 
directement les équations entre les quantités a, b , c, etc. deve- 
nues variables, et le temps t, lesquelles serviront à déterminer 
leurs variations séculaires , parce qu'elles sont débarrassées de tout 
sinus ou cosinus. 

5 iii, 


Où l’on démontre une propriété importante de la quantité qui exprime 
la force vive dans un système troublé par des forces perturbatrices. 


ao. Les constantes arbitraires dont nous venons de donner les 
variations, dépendent de la nature de chaque problème, et ne 
peuvent être déterminées que dans les cas particuliers. Il y en a 
cependant une qui a lieu en général pour tous les problèmes où V 
n’est fonction que de Ç, 4, te, etc., c’est celle que l’intégration doit 
ajouter à <; car comme les équations différentielles ne renferment 
alors que l’élément dt, il est clair que dans les expressions finies des 
variables en fonctions de t, on peut toujours mettre t plus une cons- 
tante arbitraire à la place de /, 

Désignons celte constante par K, et rapportons-y les différences 
marquées par la caractéristique û dans la formule générale de l’ar- 
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lide il. On aura ainsi 


54 3 


A.O = gAA, A.4=gûA-, etc. 

Mais puisque Ç, 4> Pt etc- sont fonctions de f-f-A, il est clair 

qu’on aura 3X =g=$ , et de meme Æ = - rf7 =4 , Æ =x£ { =*p', etc. 
Donc 

Aï = Ç'AAT , A 4 = 4AA', Ap = -<p'AA, etc. 

Par la même raison on aura 

dz 


,dZ 

.dZ__ a dÇ... .dZ 

A 3#==-jr AA ' A 


d. 


-fj— AA' , etc. 


df— <* ’ d4' 

Mais les équations différentielles de l’article 3 donnent 


. dZ 

J _lf 

dt 


Donc on aura 

a di 




rfZ 



rfZ 

rf -ZP 

dZ 



dt * 

-34 

HZ 

AA, 


dZ 


» 

<4' = 

- 34 


= -rr , etc. 


Ainsi la formule générale de l’article 1 1 deviendra par ces substi- 
tutions, et après ia division par AA", 


^ j. yt a dZ 1 |/j\ dZ 

7K dt — Z *-dP + 4 s 


f/.g + «M. 


Or on a 


df-r 'T - - d4 

— -2g ^ ™ 25 + “* * ** — clc - 

^•1 + 4^-37 + ^.g + etc. 

= t(j? g + 4' % H- *' g 4- etc.) 

-etc.j 

et comme 2 est censé fonction de 4» etc-, et de 4’i 
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(?>', etc., on aura 


dz 


5 Z = =S/| + 


% 

dz 




J 4 ^4 

dZ 

3T 


dZ 


+• etc. 


4'4' -f- J\p' -+- etc. 


Donc l’équation précédente deviendra 
dn .. k /w dz . ,, dz 


jK dt== ^-C^'df ■+■ 4' JÇ + *'df + etc ' — Z )> 


dont le second membre doit être une fonction des constantes ar- 
bitraires , indépendante de t. 


ai. En effet , si on cliange Z en T — V cl 4', <p', etc. eu 
A ' Tfr* 3r ’ CtC ‘ ( Qrt ' ^)* ^ cst f uc i' c de voir que la quantité 
?* + *'£? + *$ + etc.-Z 
sera la même chose que la quantité 

>71 > 7 » JT 

^ + etc. - r + r, 

que nous avons vu être toujours égale à tme constante et qui se 
réduit à T+ y (sect. précéd., art. i4) , d’où résulte l’équation 
T-\- y — II, laquelle exprime la conservation des forces vives 
du système. 

Ainsi en prenant //"pour une des constantes arbitraires, on aura 
pour sa variation due aux forces perturbatrices contenues dans lu 
fonction Cl, cette formule très-simple, 


32. On pourrait aussi arriver à cette formule par un chemin 
plus court. En effet , si on reprend les équations de l’article 8 , 
qu’on les ajoute ensemble après les avoir multipliées respective- 
ment par dç, rf4> ù-P, etc., et qu’on intègre en employant les 

mêmes 
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memes rédactions que nous avons pratiquées dans l’article i4 de 
la section précédente, on parviendra directement à l’équation 

T + V = // 4- + ~ dp + etc.) , 

dans laquelle la quantité qui est sous le signe intégral n’est pas 
intégrable en général, parce que la fonction O, à cause de la mobilité 
qu’on peut supposer aux centres des forces perturbatrices, est 
censée contenir, outre les variables £, 4> etc., encore d’autres 
variables indépendantes de celles-là. 

Dans le cas où il n’y a point de forces perturbatrices, on a 
simplement T -t- V — H. Or il est évident qu’on peut conserver 
cette forme à l’intégrale qu’on vient de trouver, en rendant va- 
riable la constante //, et en faisant 

dH = ^ 4- ^<*4 + j- dtp -+• etc. ; 

mais il est visible que la quantité 

d( dc - + Hï + 3j> (1<p + ctc - 

n’est autre chose que la différentielle de fi , en ne faisant varier 
que les quantités £, 4> <P » etc., qui dépendent des équations dif- 
férentielles primitives , et qui sont supposées connues en fonctions 
de <-f- K, en nommant A', comme dans l’article ao, la constante 
qui peut toujours s’ajouter à la variable t. Ainsi, comme les va- 
riables Ç, 4, ?>, etc. ne varient qu’avec le temps /, il est facile de 

voir que la quantité dont il s’agit sera la même chose que ~ dt ; 
par conséquent on aura, comme plus haut, l’équation 

a3. Cette équation peut donc aussi se mettre sous la forme 
^ = (^) , pourvu que dans la différence partielle de XI on ne 

fasse varier le t qu’autaut qu’il est contenu dans les expressions 
Mic. anal. Tumc /. 


Vfi MÉCANIQUE ANALYTIQUE, 

des variables £, 4. , <p, etc.; et il résulte de cette formule; que si 
la fonction fi ne contient le temps t que sous les signes de sinus 
et cosinus , comme cela a lieu dans la théorie des Planètes , l’ex- 


pression de ne pourra contenir que des termes périodiques. 


parce que tout terme constant de fi s’en ira par la différentiation 
relative à /.Ainsi, dans la première approximation, où l‘on regarde 
comme absolument constantes , les constantes arbitraires qui 


entrent dans la fonction fi, l’intégrale *de c’est-à-dire la 


valeur de II, ne pourra pas contenir des termes tels que Nt qui 
croissent avec le temps /. Nous avons vu plus haut (art. 16 ), 
que la seconde approximation ne peut donner à fi aucun terme 
qui ne soit périodique ; donc la meme conclusion relative à la va- 
leur de II , aura lieu encore dans la seconde approximation. 


s4. La quantité T exprime la force vive du système, et elle est 
égale à //— V. Lorsque le système n’est troublé par aucune force 
perturbatrice , la quantité II est constante, et la force vive ne dé- 
pend que des forces accélératrices contenues dans l’expression de V, 
comme on l’a vu dans l’article 34 de la troisième section. Cette 
quantité devient variable quand il y a des forces perturbatrices, 
par conséquent la force vive sera altérée par l’action de ces 
forces; mai» par ce que nous venons de démontrer, ou voit que 
scs altérations ne pourront être que périodiques, si l’expression 
des forces perturbatrices est périodique, du moins dans les deux 
premières approximations. Ce résultat est d’une grande importance 
dans le calcul des perturbations. 
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SIXIÈME SECTION. 

Sur les oscillations très-petites d’un système quelconque 

de corps. 

Les équations différentielles du mouvement d’un système quel- 
conque de corps , sont toujours intégrables dans le cas où les corps 
ne s’écartent que très-peu de leurs points d’équilibre ; et l’on peut 
alors déterminer les lois des oscillations de tout le système. L’ana- 
lyse générale de ce cas, qui est très-étendu, et la solution de 
quelques-uns des principaux problèmes qui s’y rapportent , sont 
l’objet de cette section. 

$ I 

Solution générale du problème des oscillations très-petites d’un 
système de corps autour de leurs points d'érjuilibrv. 

1 . Soient a, b, c les valeurs des coordonnées rectangles x , 
y } z de chaque corps m du système proposé dans le lieu de son 
équilibre. Comme on suppose que le système, dans son mouve- 
ment, s’éloigne très-peu de sa situation d’équilibre, on aura en 
général 

x = a - {-a., y z= b + & , * = c ■+■ y , 

les variables «, 3, y étant toujours très-petites; il suffira par 
conséquent d’avoir égard à la première dimension de ces quan- 
tités dans les équations différentielles du mouvement. La même 
chose aura lieu pour les autres quantités analogues, qu’on distin- 
guera par un, deux, etc. traits, relativement aux différons corps 
m', m’, etc. du même système. 


5/,8 MÉCANIQUE ANALYTIQUE: 

Considérons d’abord les équations de condition qui doivent avoir 
lieu par la nature du système, et qu’on peut représenter par L=o, 
M— o, etc., L , M, etc. étant des fonctions algébriques données 
des coordonnées x, y, z, x', y', etc. Comme la position d’équi- 
libre est une de celles que le système peut avoir , il s’ensuit que 
les mêmes équations L — o, A/=o, etc. devront subsister, en 
supposant que x, y, z, x, etc. deviennent a, b , c, a, etc., d’où 
il est facile de conclure que ces équations ne sauraient renfermer 
le temps t. 

Soient A , B, etc. ce que deviennent L, M, etc. lorsque x j 
y , s, xf, etc. deviennent a , b, c, a, etc.; il est clair qu’en 
substituant pour x, y, z, x', etc. leurs valeurs a-f-a, b~h fi , 
c-f-y, a' -h a, etc., on aura, à cause de la petitesse de a, /3, 
y, <t', etc., 


_ . i dA i d A « i d - f/.V / i 

= + + + + etc. , 


M = B + 


la 

dB dB a t dB dH , . 

sr “ + m ? + Te > + s? * + etc -> 


et ainsi de suite. 

Donc i*. on aura A = o, B — o, etc., relativement à l’équi- 
libre; a*, on aura les équations 


dA 




dA 
"de ^ 


dA, . , 

+ etc. = o, 


r dB a d/i dn , , 

* * + rfA * + + 7,? * + elC - = ° 


rfo- 

AB 

la' 


lesquelles donneront la relation qui doit subsister entre les va- 
riables a, fi, y, a', etc. 

En négligeant d’abord les quantités très-petites du second ordre 
et des ordres supérieurs, on aura des équations linéaires par les- 
quelles on déterminera les valeurs de quelques-unes de ces variables 
par les autres; ensuite par ces premières valeurs on en trouvera 
de plus exactes, en tenant compte des secondes puissances, et 
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des puissances plus hautes, comme on voudra. On aura ainsi les 
valeurs de quelques-unes des variables et, 0 , y, a', etc., exprimées 
par des fonctions en série des autres variables; et ces variables 
restantes seront alors absolument indépendantes entre elles. 

O11 pourra aussi, dans la plupart des cas, en ayant égard aux 
conditions du problème, réduire les coordonnées , immédiatement 
par des substitutions, en fonctions rationnelles et entières d’autres 
variables indépendantes entre elles, et très-petites , dont la valeur 
soit nulle dans l’état d’équilibre. 

Nous supposerons donc eu général que l’on ait 

* = a + a 1 % + -|- a5tp + etc. -f- a l%‘ + etc., 

y = b -j~ bi% -f- 624 + 63$ -f- etc. -+• U iÇ* -f- etc., 

x = c -\- ci% H- ca4 -1- côp -1- etc. -f- c'ijf* -f- etc. , 

et ainsi des autres coordonnées ar', y, etc., les quantités a, b, c, 

ai, b 1, etc. sont constantes, et les quantités 4» ’Pj de- sont 
variables, très-petites, et nulles dans l’équilibre. 

2. Il ne s’agira que de faire ces substitutions dans les valeurs 
de T et V de l’article 10 de la section IV ; et il suffira de tenir 
compte des secondes dimensions, pour avoir des équations diffé- 
rentielles linéaires. Et d’abord il est clair que la valeur de T sera 
de cette forme : 

T __ (iy£’+ (»w + (5y«» 4 - etc. 

udr 

, ( ■ , a yfrf J -K I .Vfrfr 4- Q,5)<^ rfy + etc. 

dt * > 

en supposant, pour abréger, 

(1) = S(ai‘ -f- 61* -)- ci*)m, 

(2) = S(aa* -j- ia* H- ca^m, 

( 5 ) = iS(« 3 * -1- 63 * + c 5 *)m , 
etc. 
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(1,3) = S(aiaa 4" 616a + cica)m, 

(i,5) = S(aia5 + 6i65 4* cic3)m, 

(a, 3) = S(aaa5 + bab5 4* cac3)m, 
etc. , 

où le signe S dénote des intégrations ou sommations relatives' à 
tous les différons corps m du système, et en meme temps indé- 
pendantes des variables ?, 4 >> ?, etc., ainsi que du temps t. 

Ensuite si on dénote par F la fouction algébrique n, en y met- 
tant a, b, c, à la place de x, y, z, il est clair que la valeur 
générale de n sera représentée ainsi , 

F 4" (« 1 ? "1" « a 4 ”1” -H etc.) 

4- (61? 4* 6a4’ ■+• 63? 4- etc.) 

4 - (ci? 4” ca->(. 4" c3? 4" etc.) 

4_ (ni? 4" oa4 4" où$ 4~ etc.)* 

4 - (ai?4-aa44-nâ<P4-etc.) (6i£4-Sa44-63?4-etc.) 

4- (61? 4- 6a4 4* 63? 4* etc.)*, 

etc. 

où il suffit d’avoir égard aux secondes dimensions de?, 4 , etc. 

Multipliant donc cette fonction par m, et intégrant avec le signe S, 
on aura en général 

V —11+ /fi? 4- //*4 + 4- etc. 

r.Y-4-ran4» + [5> , + «c- 
' - - 

4- [i»a]?4 + 0,3]?? 4- 0>3]4<P, etc. 4- etc. , 


etc. 

Il = SFm, 



etc. , 
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/d'F d'F d'F 


35 r 


r _ /d'F . . d'F . , ,PF . 

M ~ S \iùF al ■+■ 56* bl + 5? C1 


d'F i 

2 7-jrûlÔl 
du a o 


d'F 

2 3âdc alC1 


d'F 

dbdc 


bici) 


r -i a /d'F d'F , . , d'F 

W — S (dï 03 *+• «ttT * a + — ca 


db‘ " ^ de * 

+ 3 Ü56 û3ia + 3 ü fl3ca + 2 

/5«F . rfr, T . , d'F -, 


d'F d'F , d'F , \ 

dSdï baC V 


m, 


m. 


ro- 5(^.3.+ 

, d'F ..... , d'F - - , d‘F 
+ 3 **** + 3 5<3é " Jc3 + 3 dbJc b5c0 ) m > 


etc. 


[i,a] = SQ— aiai + ^bib2+ ^cica 
*+* ^(ai*!H-«>it)+^.(nicfl-hï3ci)4-^{«ic24-ôaci)) m, 
[ï,3] == S^^aiaS-f- jg-blbù -+• clc5 
•+■ ^(rtii3-f-«3ii)+^(«ic5+a3ci)-f- (*vc3+i3ci)) m , 

[a,3] = <s(^aa«3 + ^6ai3+j^c2c3 

+ ^(o*»34«5ta)H-£g(aac3+«^a)+~2 C i2f5 + i3t 2 )) In > 


etc. 


3. Ayant ainsi les valeurs de 7’ et f” exprimées en fonctions des 
variables £, 4-, ç , etc. indépendantes entre elles, on n’aura plus 
aucune équation de condition à employer, et comme la quantité T 
ne contient que les différentielles des variables , on aura sur-le-champ, 
pour le mouvement du système, les équations suivantes: 


, tr . tr 
d -J 7% + 7|- = °> 
t r ,dr_ 
d '7dl + 1 j, — °> 


tr 

d 'tdf 

etc. , 


tj- 
' *f : 
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dont le nombre sera , comme l’on voit , égal à celui des variables. 

Ces équations doivent avoir lieu aussi dans l’ctat d’équilibre, 
puisque le système y étant une fois , y resterait toujours de lui- 
même ; or dans l’équilibre ou a constamment x = a , y — b , 
s = c, x'=a, etc. par l’hypothèse ; donc Ç=o, 4 =o, P=°> etc., 

ainsi que ^ =o, -J= °, etc., et ~^ = o, etc. Donc les termes 

d.y d ç, etc. seront nuis, et les termes jg, j-j, j - , etc. se 

réduiront à II 1 , II a , 773 , etc. Par conséquent on aura 


II i = o , //a = o , 773 = o , etc. ; 

' t 

ce sont les conditions nécessaires pour que «, b, c, o', etc. soient 
les valeurs de x , y , c , etc. pour l’état d’équilibre , comme 
on le suppose. 

En effet , il est visible que 

cl y = S(Pdp -f- Q'iq -f- R(lr -f- CtC.) m 

exprime la somme des monicns de toutes les forces 7*01 , Qm , 
Tîm , etc., appliquées à tous les corps m du système, et qui 
doivent sc détruire mutuellement dans l’état d’équilibre ; donc par 
la formule générale donnée dans la seconde section de la première 
Partie, il faudra que L’on ait d.V ~ o, par rapport à chacune des 
variables indépendantes: par conséquent 


tv 


tv 

•74 : 


tv 

= °> etc > 


seront les conditions de l’équilibre , lequel étant supposé répondre 
à £=o, 4=o, f=n , etc., on aura 77i=o, 7 / 2 = 0 , 7/5=o, etc. 
De sorte que les premières dimensions des variables Ç, 4 , <P> etc., 
dans l’expression de V, disparaîtront toujours. 

Substituant donc dans les équations générales les valeurs de T 
Cl de V , et faisant 77i, 77a, 773, etc., nuis, on aura pour le 
■ . ’ mouvement 
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mouvement du système , 

o = (i) 4- (i,a) ^ 4- (i,3) j? + etc. 

4- [!]Ç 4- [i, 2 ]4 + [»i% 4- etc., 

(>, a ) Jr 4- (a, 5) ^ ■+■ etc. 
[ a H 4- [ 1,9 ]Ç + [a,3](p + etc., 


« = (•) ÿ 


P) S 


(1,3) ÿ + M ÿ + «c- 


+ (3]* + [i,3]Ç 

etc. , 


[j,5]4 + etc. , 
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équations qui , étant sous une forme linéaire avec des cocfficicns 
constans, peuvent être intégrées rigoureusement et généralement 
par les méthodes connues. 


4. On peut supposer d’abord que les variables, dans ces sortes 
d'équations, aient entre elles des rapports constans; c’est-à-dire, 
que l’on ait 4 — /?> P = #£ » etc.; par ces substitutions, elles 
deviendront 

(( 1 )4-( 1 j a )/4-(i,3)#4-etc.) 4-([i] + [iéO/4- [ 1 ,51i'4-ctc.)^=o , 

((9)/-Hi, 3 )H-( a ,3) ff 4-etc.)g4-C[ a ]/4- [i,a] + [s,3]^+etc.)ï=o , 

(( 5 )^4-(i,3)4-( a ,3)/4^tc.)j ( f-f^[3] 5 -+-[i,3]-f-[a,3]/+etc.)$==o, 

etc., 

lesquelles donnent -+- l$j = o, en faisant 

, _ CO 4- [i,0/4- Çi.S l? 4- etc. 

(0 + 0.3)/+ C‘,3)g + etc. 

CQ/+ [i,a] + Ça.Tjg 4- «te. 

— (=)/4- (>,a) + (a,3 )g + etc. 

_ P3.V+ C».3] + C^/ 4- etc. 

O) if + (3,5) -+- CV)/ + etc.’ 

Le nombre de ecs équations est, comme l’on voit, égal à celui 
des inconnues/, g, etc. /•; par conséquent elles déterminent exacte- 
Mcc. anal. Tome /. 4 -* 
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meut ccs inconnues; et comme, en retenant pour premier membre 
le terme k, et le multipliant respectivement par le dénominateur 
du second, on a des équations linéaires en /, g, etc., on pourra 
les éliminer par les méthodes connues , et il n’est pas difficile de 
voir par les formules générales d’élimination, que la résultante en k 
sera d’un degré égal à celui des équations , et par conséquent égal 
à celui des équations différentielles proposées; de sorte que l’on 
aura pour k un pareil nombre de differentes valeurs, dont cha- 
cune étant substituée dans les expressions de/, g, etc., donnera 
les valeurs correspondantes de ces quantités. 

Maintenant l’équation + i^ = o, donne par l’intégration 
g = Esin(i\/k-j-i), 

E, e étant des constantes arbitraires; ainsi comme on a supposé 
4 =/g, <P—gZ, etc., on aura aussi les valeurs de 4» <P> etc. 

Cette solution n’est que particulière, mais elle est en même temps 
double, triple, etc., selon le nombre des valeurs de k; par con- 
séquent en les joignant ensemble , on aura la solution générale , 
puisque d’un côté la somme des valeurs particulières de g, 4» 
©, etc., satisfera également aux équations différentielles, à cause de 
leur forme linéaire, et que de l’autre celte somme contiendra deux 
fois autant de constantes arbitraires qu’il y a d’équations, et par con- 
séquent autant que les intégrales complètes peuvent en admettre. 

Dénotant par k', k', k', etc. les différentes valeurs de k, c’est- 
à-dire les racines de l’équation en k, et par f, g\ etc.,/', g‘, etc., 
/", g“, etc., etc., les valeurs correspondantes de f, g, etc.; et 
prenant un pareil nombre de coefficiens arbitraires E, £', E", etc., 
et d’angles aussi arbitraires t, t*, t*, etc. ; on aura ces valeurs com- 
plètes de g, 4> etc., 

g = ,E'sin(/v/i''-H')4- JTsin(fi/*'-H')-f- k’+t’)-{-c\c., 

4^/^sin(Vu-K)+/*ii'*in(<v/r-t-^/*£'sin(<v / i'+0-H:tc., 
<P —g'E sin(t [/ k -f-0-f-£*U'sin(t ÿ k’-^-ty^-g’ \/ £ "-{-*”) -|-etc. , 
etc., 


* 
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dans lesquelles les arbitraires £?, E", ET, etc. /, e', t", etc. dé- 
pendront des valeurs de g, 4, p, etc., et ^ etc., lors- 
que < est = o, et par conséquent de l’état initial du système. 

En effet, si dans les expressions trouvées de g, ■>{/, p, etc., on 
fait / = o, et qu’on suppose données les valeurs de g, -p, p, etc., 
on aura des équations linéaires entre les inconnues ZJ'sinf', 
E’ sin t, etc. , par lesquelles on pourra déterminer chacune de ces 
inconnues. De même si on fait t = o dans les différentielles des 
mêmes expressions, et qu’on regarde aussi comme données les va- 
leurs de etc., on aura un second système d’équations 

linéaires entre E 1 cos/, JS* cost*, etc., lesquelles serviront à leur 
détermination. De là on tirera aisément les valeurs de JS', E etc., 
ainsi que de tan g/, tang«*, etc., et enfin celles des angles mêmes 
/, etc. 

Mais voici un moyen plus simple de déterminer ces inconnues 
directement et sans les embarras de l’étimination. 


5. Je remarque qu’en ajoutant ensemble les équations différen- 
tielles de l’article 3, après avoir multiplié la seconde par f, la 
troisième par g, et ainsi de suite; et faisant pour abréger, 

P — (0 4- (»> a )/4- (1,% 4- «te.,/ . 

P = [i] + [i,3j/-f {a,3 ]g + etc. , 

q = ( a )/4- ( l > a ) 4- ( a ,3k 4- etc., 

<2 = [a]/+ [i,9] 4- i*,5]g 4- etc.:, 

r — ( 3 )<f 4- (i>3) 4- (a, 3)/ -f- etc. , . | 

R — [5]ÿ 4- [r,3] 4* ( a ,3]/4- etc. , 
etc. , 


on a l’équation 



d‘4 , df 

~3F ïfF 


4- etc. 


4- n 4- Q4 4- m 4- etc. • 


' f 
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Mais les équations de l’article 4 donnent 

P = t p , Q = kg, R = kr, etc. 

Donc l'équation précédente deviendra de la forme 

O = tM±3i+Jl±^ù. + (,5 + ,4 + ^+mc.)!., 
dont l'intégrale est 

P% + î4 + ^ + etc. = Asin(/i/i,-t-A), 

Z et A étant deux constantes arbitraires. 

Cette équation doit avoir lieu également pour toutes les diffé- 
rentes valeurs de t qui résultent des mêmes équations de condi- 
tion , et que nous avons dénotées par k', P, etc. Ainsi désignant 
de même par p, p", etc. , g', </, etc., etc. les vqleurs correspon- 
dantes de p, g , etc., et prenant différentes constantes arbitraires 
U , L’, etc. , A', A', etc. , on aura les équations suivantes : 

P% + 9 4 + r< P -f- etc. = L sin(/j/k' -|- A'), 

px "l - 9 ' 4 ■+■ r '9 -+* etc. = Z/sin(f ^/k' -J- A') , 

/>"£ -+- q m 4 -f- r"ç> -f- etc. := Z.'sin(< ^/k* -J- A") , 

etc. 

Ces équations serviraient également à déterminer les valeurs de 
£ , 4 ,, <P, etc. et il est clair que ces valeurs devraient coïncider 
avec celles qu’on a trouvées ci-dessus (art. 6), puisqu’elles résultent 
les unes et les autres des mêmes équations différentielles. Ainsi 
en substituant les valeurs de l’article cité dans les équations pré- 
cédentes, elles devront devenir entièrement identiques. 

D’où il est facile de conclure que pour la première équation, 
on aura 

A’ = S, A v = (jf -f-yV + g'r' + etc.) B’, 

ensuite 

P -f- f’q -1- gr + etc. = o , p +f m tj + g m r + etc. = o , etc. j 
que l’on aura de même pour la seconde équation, 

A' = L' *s (/>' +/ V -f- gV + etc .) ZT , 


Digitized by Google 


SECONDE PARTIE, SECTION VI. 


tnsuitc 


S5 7 


P +/'/ +g'r -+- CIC. = o, 


p’ 4-/ V 4- g" r 4- etc. = o, etc. , 


et ainsi des autres. 

Donc substituant dans les équations ci-dessus pour X', IJ, X', U, 
X", L“, etc., les valeurs qu’on vient de trouver, on aura celles-ci: 


E sin (//r-f-O = 

E' sin(//r 4 -t*) = 

2s* sin (/ v/ F 4" O = 
etc. , 


pT 4- g'4 4- rp + etc. 
P' + <?/' 4- r'g' + e>c. * 
p'S 4- q'4 + ry + etc. 
P" + <ff‘ 4-r' g" + etc. * 
p’K 4- <7*4 4- r '$ 4- etc- 
p- 4 . v */* 4- 'V* 4- etc. » 


qui sont les réciproques de celles de l’article 4. 

Maintenant la détermination des arbitraires IJ, E', etc., e', e*, n’a 
plus de difficulté; car i°. en supposant t=o, les premiers membres 
des équations précédentes deviennent JB' sine', Emu', etc., et les 
seconds sont tous connus, en supposant les valeurs de if, -vf., p , etc. 
données dans le premier instant. 3°. En diflerentiant les mêmes 
équations , et supposant ensuite /=o, les premiers membres seront 
t/k'.ZJ'cose', \/k' .IJ cos t‘, etc., et les seconds seront aussi tous 

connus, en regardant comme données les quantités etc. 

lorsque <=o. Donc, etc. 


6. La solution du problème est donc réduite uniquement à la dé- 
termination des quantités l, f, g, h, etc.; et nous avons vu dans 
l’article 4 que cette détermination dépend de la résolution des 
équations 

pk — P = o, qk — Q=o, rk — R = o, etc. , 

en conservant les expressions de p, q, r, etc., P, Q, R, etc. 
de l’article 5. 

Or si on représente par Â ce que devient la quantité P en y 
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changeant gp, etc. en e, J, g, etc., et par B ce que de- 

vient la partie de la quantité F, où les variables Ç, 4* <P> etc - 
forment ensemble deux dimensions, en changeant de même ces 
variables en «,/, g , etc. ; il est aisé de voir, et on pourrait même 
s’en convaincre à priori, que l’on aura 


dA 

P — rfe ’ 



dA 

( 1 = d f> 



dA 



etc., 
etc. , 


en faisant ensuite c= i. 

Donc en général si on fait Ah — B— K, les équations pour la 
détermination des inconnues t,f, g, etc. seront 


dK _ 

de 






etc., 


en supposant «si, Ainsi comme la quantité K se forme immé- 
diatement des quantités T et V , on pourra aussi trouver direc- 
tement les équations dont il s’agit , sans avoir besoin de les déduire 
des équations différentielles du mouvement du système. 

Je remarque maintenant que puisque K est une fonction homo- 
gène de deux dimensions de e, f, g, etc. , on aura par la propriété 
de ces sortes de fonctions, démontrée dans l’article 1 5 de la sec- 
tion IV, 

, „ _ dK r dK , dK 

* K — e s; •+■ / 7} + g jg + ctc - 

Donc on aura aussi K= o; par conséquent les inconnues f, 
g, h, etc. doivent être telles, que non-seulement la quantité K 
soit nulle, mais que chacune de ses différentielles relatives à ces 
inconnues le soit aussi; d’où il s’ensuit que la quantité k regardée 
comme une fonction de ces inconnues, dépendante de l’équation 
K ~ o, devra être un maximum ou un minimum. 

8i on fuit d’abord e= t, et qu’on remplace par À'=o l’équa- 
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jv » 

tion - ; -=o, on aura, pour la détermination des inconnues/,#, 
/», etc., les équations 

_ dK dK 

A- — o, —j. — o, ^ — o, etc. 

r dK 

Si donc on tire d’abord la valeur de / de l'équation = o, et 

qu’en la substituant dans K —o, on change cette équation en 

d k' 

JC — o, il n’y aura qu’à foire ensuite =o, et substituer de 

même la valeur de g tirée de cette dernière équation dans K'—o ; 
alors nommant A* = o l’équation résultante, on fera de nouveau 
dK* 

-^=o, et ainsi de suite. Par ce moyen on parviendra à une 

équation finale qui ne contiendra plus les inconnues/, g, h, etc., 
mais seulement la quantité k, et qui sera l’équation cherchée 
en k, dont les racines ont été nommées k', k', k *, etc. 

On peut même réduire cette éejuation en une formule générale , 
en considérant que puisque les quantités /, g , h , etc., ne forment 
ensemble dans la valeur de A que deux dimensions , la quantité 

— sera nécessairement sans /, sa différentielle relative 

à / étant , et par conséquent nulle. De sorte qu’on pourra 

faire JC — — — ; et comme dans cette quantité K' les in- 

connues restantes, g, h, etc., ne montent aussi qu’à la seconde 
dimension , on pourra foire de même A* = — — — ■; et ainsi 

de suite. La dernière des quantités A, JC, A', etc., étant égalée 
à zéro , sera Féquation cherchée en k. Il est vrai que celte équa- 
tion pourra monter à un degré plus haut qu’il ne fout, à cause 
des facteurs étrangers introduits dans les équations A" = o , 
A'— o, etc.; mais si en développant ces équations, on a soin 
de les débarrasser successivement de ces mêmes facteurs, et de 
ne prendre ensuite pour les valeurs de A", A*, etc., que leurs 
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premiers membres ainsi simplifiés, l’équation finale se trouvera ra- 
baissée d’elle-même à la forme et au degré dont elle doit être. 

Quant aux valeurs de f, g, etc., on les déterminera cusuitc par 
les équations = o , = o , etc. , en commençant par la der- 

nière, et remontant à la première par la substitution successive 
des valeurs trouvées. 

7 . Comme la solution précédente est fondée sur la supposition 
que les variables f, 4 » ctc - soient très-petites, il faut, pour 
qu’elle soit légitime , que cette supposition ait lieu en effet ; ce qui 
demande que les racines t', i', ctc. soient toutes réelles, positives 
et inégales, afin que le temps t , qui croît à l’infiui, soit toujours 
renfermé sous les signes de sinus ou cosinus. Si quelques-unes de 
ces racines devenaient négatives ou imaginaires, elles introduiraient 
dans les sinus ou cosinus corrcspondans des exponentielles réelles , 
et si elles devenaient simplement égales, elles y introduiraient des 
puissances algébriques de l’arc ; c’est de quoi on peut s’assurer , 
par les méthodes connues , en mettant dans le premier cas , à 
la place des sinus ou cosinus , leurs expressions exponentielles ima- 
ginaires, et en supposant dans le second, que les racines égales 
différent entre elles de quantités infiniment petites indéterminées ; 
mais comme le développement de ccs cas est inutile pour l’objet 
présent, nous ne nous y arrêterons point. 

Si la condition de la réalité et de l’inégalité des coefliciens de t 
a lieu, il est visible que les plus grandes valeurs de £, de *, etc. 
seront moindres que les sommes des quantités J?, E“, E m , etc., 
des quantités f'E', /'2J*, ctc. , en prenant toutes ces quantités 
positivement ; par conséquent si ces différentes sommes sont fort pe- 
tites, on sera assuré que les valeurs des variables le seront tou- 
jours aussi. 

Mais comme les cocfïîcicns J5', L m , etc. sont arbitraires et 
dépendent uniquement du déplacement initial du système, il est 

possible 
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possible que les variables £ , 4 > etc - restent fort petites , quand 
meme parmi les quantités t/k', t/k', etc., il y en aurait d’imagi- 
naires ou d’égales; car il suffit pour cela que les quantités corres- 
pondantes El £', etc. soient uulles, ce qui fera disparaître les 
termes qui croîtraient avec le temps t. Alors la solution, sans être 
exacte en général, le sera néanmoins dans le cas particulier où 
la condition précédente aura lieu. 

8. On a des méthodes pour reconnaître si une équation donnée, 
de quelque degré qu’elle soit , a toutes ses racines réelles ou non , 
et pour juger, dans le cas de la réalité, de leur signe et de leur 
inégalité; mais l’application de ces méthodes étant toujours un peu 
pénible, voici quelques caractères simples et généraux qui serviront 
à juger de la forme des racines dont il s’agit, dans un grand 
nombre de cas. 

En prenant l’équation À' = o, ou Al — B = o (article 6), 
on a k = or il est facile de se convaincre que la quantité A a tou- 
jours nécessairement une valeur positive, tant que f, g, etc. sont des 
quantités réelles ; car la fonction T, d’où elle résulte, en changeant 

ùf » 7t > <n> ctc - CD *>/> <?> etc - ( art - c ùé), est composée de la somme 

de plusieurs carrés multipliés par des coefficiens nécessairement po- 
sitife. Donc si la quantité B est aussi toujours positive , ce qui a lieu 
lorsque U partie de la fonction V, où les variables Ç, 4-, <P, etc. 
forment ensemble deux dimensions, est réductible à la même forme 
que la fonction T, parce que la quantité B résulte aussi de cette 
partie de V , en changeant £, 4 > <P > etc. en î , /, g, etc. , on est 
assuré que les valeurs de l, c’est-à-dire, les racines de l’équation 
en k, seront toujours positives toutes les fois qu’elles seront 
réelles. 

Au contraire, si la quantité B est toujours négative , ce qui ar- 
rivera quand elle sera composée de plusieurs carrés multipliés par 
Méc. anal. Tome I. 
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des cocfficicns négatif!», les valeurs réelles de k seront toutes né- 
gatives. Dans ce dernier cas, la solution ne pourra pas être bonne, 
parce que les racines de l’équation en k ne pouvant être qu’ima- 
ginaires ou réelles négatives, les expressions des variables £, 4 ., etc. 
contiendront nécessairement le temps t hors des signes de sinus 
qt cosinus. 

Dans le premier cas où B est positive, on voit seulement que 
si les racines sont réelles, elles sont nécessairement positives; et 
il serait peut-être difficile de démontrer directement qu’elles doivent 
être toutes réelles; mais on peut se convaincre, d’une autre ma- 
nière, que cela doit être ainsi. 

Car le principe de la conservation des forces vives, que nous 
avons démontré dans le $ V de la section III, donne l’équation 
T-\- F— const. (art. i4, scct. précéd.), laquelle a toujours lieu 
puisque T et F sont fonctions sans t (art. a). Or si on désigne 
par V la partie de F qui contient les termes de deux dimensions, 
ensorte que , à cause de //i=o, // 2 =o, Ifb= o, etc. 

(art. 3), on aura 

T+H+ F’ = const. = (T)-h II+(F'), 

en dénotant par (T) et (F') les valeurs de T et F' au premier 
instant; donc T-f- F' = (T) +{F'). 

Donc, puisque T est par sa forme une quantité toujours posi- 
tive, si F' l’est aussi on aura nécessairement F‘>o et <(7’) 
•j- (F')-, de sorte que la valeur de F', et conséquemrueut aussi 
celles des variables Ç, etc. seront renfermées dans des li- 

mites données et dépendantes uniquement de l’état initial. Ces 
variables ne pourront donc pas contenir le temps t hors des signes 
de sinus et cosinus, parce qu’alors elles pourraient aller en crois- 
sant àl’inEni. Or lorsque la valeur de B est constamment positive, 
celle de F' l’est aussi , par conséquent les racines de l'équation 
en k seront nécessairement toutes réelles, positives et inégales 
(art. 7 ) , et la solution sera toujours bonne. 
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Dans ce cas, ! 'état d’équilibre d’où le système a été déplacé sera 
stable, puisque le système y reviendra , ou tendra toujours à y 
revenir par des oscillations très-petites; du moins il ne pourra 
jamais s’en écarter que très-peu. 


9 . C’est de cette manière que nous avons démontré, à la fin de 
la troisième section de la Statique (art. a3 et suiv.), que lorsque 
la fonction n est un minimum dans l’état d’équilibre, cet état est 
stable; car il est facile de voir que la fonction nommée II dans 
l’article ai de la section citée, est la même que nous représentons 
ici par V, puisque l’une et l’autre est l’intégrale de la totalité des 
momens des forces agissantes sur les différons corps du système, 
totalité qui doit être nulle dans l’équilibre. Or comme l’on a 
V =. //-(- V , et que V ne contient les variables f, <P> etc. 
qu’à la seconde dimension, il s’ensuit que V sera un minimum ou 
un maximum , selon que la valeur de V sera positive ou négative 
en donnant à ces variables des valeurs quelconques. Donc l’équi- 
libre sera nécessairement stable dans le cas du minimum de V 
(art. prccéd.). 

Au contraire, dans le cas du maximum de V, la quantité V 
étant toujours négative, la quantité B le sera aussi , puisqu’on fai- 
sant 4=/Ç» V—gZi etc., la valeur de V devient £\ff (art. 6 ); 
et par ce que nous avons démontré dans l’article précédent, 
les expressions des variables contiendront nécessairement des termes 
où t sera hors des signes de sinus et cosinus; l’équilibre ne pourra 
donc pas être stable, car le système en étant tant soit peu déplacé, 
s’en éloigritra toujours davantage. Cette seconde partie du théorème 
énoncé dans l’endroit cité de la Statique, n’avait pu y être démon- 
trée faute des principes nécessaires; nous en avions remis la démons- 
tration à la Dynamique , et celle que nous venons de donner ne 
laisse plus rien à desirer. 
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10 . Au reste, entre ces deux états de stabilité et de non-stabi- 
lité absolue, dans lesquels l’équilibre étant tant soit peu dérangé 
d'une manière quelconque, tend à se rétablir de lui-même, ou à 
se déranger de plus en plus, il peut y avoir des états de stabilité 
conditionnelle et relative, dans lesquels le rétablissement de l’équi- 
libre dépendra du déplacement initial du système. Car si quelques- 
unes des valeurs de y/k sont imaginaires , les termes correspondons 
dans les valeurs des variables contiendront des arcs de cercle, et 
l'équilibre ne sera pas stable en général; mais si les coefliciens 
de ces termes deviennent nuis, ce qui dépend de l’état initial du 
système, les arcs de cercle disparaîtront, et l’équilibre pourra en- 
core être regardé comme stable , du moins par rapport à cet état 
particulier. 

11 . Lorsque toutes les valeurs de \/k sont réelles et inégales, 
et que par conséquent l’équilibre est stable, les expressions de 
toutes les variables seront composées d’autant de termes de la 
forme 

E sin(/i/A -f- «) 

qu’il y a de variables. 

Or ce terme représente les oscillations très-petites et isoelironcB 
d’un pendule simple dont la longueur est en prenant g pour 

la force de la gravité. Donc les oscillations des différons corps 
du système pourront être regardées comme composées d’oscilla- 
tions simples analogues à celles des pendules dont les longueurs 

seraient p, etc. 

Mais les cocfficicns E', 17, etc. étant arbitraires et dépendant 
uniquement de l’état initial du système, on peut toujours supposer 
cet état tel, que tous ces coefliciens, hors un quelconque, soient 
nuis; alors tous les corps du système feront des oscillations simples, 
analogues à celles d’un même pendule; et l’on voit qu’un même 
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Système est susceptible d’autant de differentes oscillations simples, 
qu’il y a de corp 3 mobiles. Donc en général les oscillations quel- 
conques d’un système ne seront composées que de toutes les os- 
cillations simples qui pourront y avoir lieu par La nature du système. 

Daniel Bernoulli avait remarqué cette composition d’oscillations 
simples et isochrones, dans le mouvement d’une corde vibrante 
chargée de plusieurs petits poids , et il l’avait regardée comme uno 
loi générale de tous les petits mouvemens réciproques qui peuvent 
avoir lieu dans un système quelconque de corps. Un seul cas, 
comme celui des cordes vibrantes, ne suffisait pas pour établir une 
telle loi; mais l’analyse que nous venons de donner établit cette 
loi d’une manière certaine et générale , et fait voir que quelque irré- 
gulières que puissent paraître les petites oscillations qui s’observent 
dans la nature, elles peuvent toujours se réduire à des oscillations 
simples, dont le nombre sera égal à celui des corps oscillons dans 
le même système. n 

C’est une suite de la nature des équations linéaires, auxquelles 
se réduisent les mouvemens des corps qui composent un système 
quelconque, lorsque ces mouvemens sont très-petits. 

îa. Si les valeurs des quantités \/P, \/P, \/ï*, etc. sont in- 
commensurables , il est clair que les temps de ces oscillations 
seront aussi incommensurables, et que par conséquent le système 
ne pourra jamais reprendre sa première position. 

Mais si ces quantités sont entre elles comme nombre à nombre, 
et que leur plus grande commime mesure soit pi , on verra facile- 
ment que le système reviendra toujours à la même position , air 

bout d’un temps 6 = ^, x étant l’angle de 180 degrés. Ainsi 9 
6 era le temps de l’oscillation composée de tout le système. 

i3. La solution que nous venons de donner demandé que les 
coordonnées puissent être exprimées par des fonctions en série de 
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variables très-petites, et qui soient nullcs dan» l’état d’équilibre, 

ainsi que nous l’avons supposé dans l’article 5. 

Or c'est ce qui est toujours possible , comme nous l’avons vu , 
lorsque les équations de condition réduites en série, contiennent 
les premières puissances des variables supposées très-petites , parce 
que ces termes donnent d’abord des équations résolubles ration- 
nellement, et qu’ensuite on peut toujours, par la méthode des 

séries , avoir des solutions rationnelles de plus en plus exactes. 

• « ’ 

Il peut néanmoins arriver que les termes de la première di- 
mension manquent dons une ou plusieurs des équations de con- 
dition, ce qui aura lieu, par exemple, si dans Féquation L=o, 
les valeurs des coordonnées pour l’équilibre sont telles, qu’elles 
rendent non-seulement L nulle, mais aussi chacune de ces diffé- 

renées premières; car on aura alors ^ — °> "jj — °> etc - , et 
l'équation L=o ne contiendra que les secondes puissances et les 
puissances ultérieures de a, >, a', etc. (art. i). Dans ce cas, 
si on réduit les coordonnées en fonctions de variables indépen- 
dantes , ces fonctions ne pourront plus être rationnelles , et les 
équations différentielles ne seront ni linéaires, ni même rationnelles. 
Ainsi la supposition des mouvemens très-petits du système ne 
servira pas alors à simplifier la solution du problème, ou du 
moins ne la rendra pas susceptible de la méthode générale que 
nous avons exposée. 

Pour résoudre ces sortes de questions de la manière la plus 
simple , on fera d’abord abstraction des équations de condition , 
où les premières dimensions des variables ne se trouveraient pas; 
on parviendra ainsi à des expressions de T et de V de la forme 
de celles de l’article a. Ensuite on ajoutera à cette valeur de V 
les premiers membres des équations de condition auxquelles on 
n’aura pas encore eu égard, multipliés chacun par un coefficient 
indéterminé , et ipt’on supposera constant dans les différentiations 
par <f; et il suffira dans ces termes dus aux équations de condition, 
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de tenir compte des plus basses din>ensions des variables trè&i 
petites. De là on trouvera les équations différentielles à l'ordinaire, 
et il s’agira d'en éliminer les cocfIidcn6 indéterminés. 

Si les équations de condition étaient du second degré, et que 
les cœfficicns indéterminés pussent être supposés constatas , la 
valeur de V serait encore de la même forme que dans la solution 
générale ; par conséquent on pourrait l’appliquer aussi à ce cas ; 
on déterminerait ensuite les coefficiens, ensqrtc que les équations 
de condition fussent satisfaites. On pourra donc toujours com- 
mencer par adopter cette supposition , on verra ensuite si les va- 
leurs qui eu résultent pour les variables , peuvent satisfaire aux 
équations de condition , auquel cas la supposition sera légitime , 
et la solution exacte , sinon il faudra chercher à intégrer les équa- 
tions différentielles par des méthodes particulières. 

S il. 

Des oscillations d’un système linéaire de corps. 

i 4 . Lorsque les corps qui composent le système proposé sont 
disposés , les uns par rapport aux autres , d’une manière uniforme 
et régulière , on peut simplifier le calcul et parvenir à des formules 
générales et symétriques , en employant la notation et l’algorithme 
des différences finies. Nous allons en donner un exemple, en exa- 
minant le cas où un nombre quelconque de corps rangés sur une 
ligue droite ou courbe, oscillent, en vertu de forces quelconques 
combinées avec leur action réciproque. 

Soient x, y, z les coordonnées rectangles d'un quelconque des • 
corps du système, que nous dénoterons par Dm, en employant 
la lollre majuscule D pour dénoter les différences finies (art 17, 
sect. IV). On aura d’abord • 

r =' sii± S— 
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la chractéristiquc S représentant les sommes relatives à tout le 

système. 

La fonction V doit contenir la somme ATI Dm provenant des 
fonctions accélératrices P, Q, R, etc. qu’on suppose telles que 
l’on ait 

n =f[Pdp + Qdq 4 - Rdr + etc.) 

Cette fonction doit contenir aussi la somme SfbdDs, en sup- 
posant que <t> soit ja force avec laquelle deux corps voisins qui 
sont à la distance Ds l’un de l’autre, s'attirent, et que cette force 
soit une fonction de la même distance Ds, ensorte que fbdDs soit une 
quantité intégrable dont la différentielle par S soit <J>SDs. Cette 
force <I>, que nous supposons fonction de Ds, pourra varier d’un 
corps à l’autre , et sera par conséquent aussi fonction du nombre 
ou de la quantité qui représente la place de chaque corps dans la 
série de tons les corps , et à laquelle se rapporte le signe som- 
matoirc S. Si les corps, au lieu de s’attirer, se repoussaient, il fau- 
drait prendre «I 1 négativement. 

Ou aura ainsi V= SUDm + S/ QdDs , et par conséquent 
S F— Sj UDm -4- SQSDs. 

Et il est bon de remarquer que cette expression de S V serait 
la même , si les corps étaient liés entre eux de manière que leurs 
distances mutuelles fussent invariables ; car on aurait dans ce cas 
l’équation de condition SDs = o, laquelle donnerait dans l’ex- 
pression de SV le terme SAS Ds (art. cité). 

i5. En exprimant l’élément Ds par les différences finies de x , 
y, z, il est clair qu’on aura 

D = \/D; c* + Dy ‘ + Ds' ) 
donc différentiant par S, 


S Ds = 


DxlDx -f- DytPy ■+■ DztDt 
Ds 1 


Substituant 
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Substituant cette valeur, et faisaut, pour abréger, ='P fonction 
de Di, ou aura 

SV— SSTWm -f- S* (DxSDx -f- DySDy -f- DzSDz). 

Comme les caractéristiques D et «f sont indépendantes entre 
elles, on peut changer SD en DS , et l’on aura 

SV — S/nOm + S* [DxDS x+DyDSy + DzDSs). 

On peut aussi faire disparaître le D avant le S } par l’intégration 
par parties appliquée aux diilërences finies. 

i6. En cflet, on a en général 

D.xy = xDy +yDx + DxDy ^ ) 

= (* + Dr) Dy +yDx = x,Dy +} *>*, 

en dénotant par x t le terme qui suit x dans la série des termes 
consécutifs x, x Dx, etc. Donc, eu passant des différences aux 
sommes, on aura 

SyDx = xy — Sx, Dy. 

On trouverait de la même manière 

SyD'x = yDx — x, Dy Sx, D'y , 

et ainsi de suite, x, x„x,, etc. étant les termes qui se suivent dans I 
la même série. 

Pour compléter ces sommations , il faudra rapporter les termes 
hors du signe S, au dernier point de l’intégrale finie SyDx , et en 
retrancher les mêmes termes rapportés au premier point. Ainsi, en 
marquant par un zéro et par un i placés au bas des lettres les termes 
qui se rapportent au premier et au dernier point , on aura ces 
sommations complètes. 

SyDx = Xij'j — x.y, — Sx, Dy , 

SyD'x =y,Dx , — x l+ ,Dy, <*■' , 

— y.Dx, + x, Dy, Sx, Dy , 
etc. * 

Mic. anal. Tom. I. 47 







k 
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Lorsque la caractéristique S indique des sommes totales d’un 
nombre de termes donné, il est clair qu’on peut, à la place des 
termes xj)y , x„T>y sous le signe S, prendre les termes précé- 
dons, que nous dénoterons par xD,y , xD t y , etc. , en marquant 
d’on trait, de deux, etc., placés à gauche, les termes ,y, ,y qui 
précèdent y dans la série indéfinie etc., j', ,y , y, y,, y., etc. 

17. Cela posé, mettons dans les formules précédentes cf r à la 
place de x , et 'ŸDx à la place de y, on aura ces transformations 

SÏDxDSx = (VDxSx), — (ŸDxSx), 

— SSxDt*Dx) ; 

et de même 

SVDyDfy = (IrDySy), — {*DySy). 

- SSyDpDy) ,• 

SÏDzDSz — (VDzSz), — (*DzSz). 

— SSzDJ^Dz), 

et l’on fera ces substitutions dans l’expression de SV. 

Si le premier corps et le dernier sont supposés fixes, les varia- 
tions Sx. , Sy m , S z,, et S x i} S'y,, Sz,, qui s’y rapportent, se- 
ront nulles. Nous adopterons d’abord cette hypothèse qui simplifie 
les formules, et nous aurons en conséquence 

SV = SSnDm — SSxD,(*D.r) 

— SSyD^Dy) — SSzD,(*Dz). 

En général, comme il faut que les variations disparaissent tou- 
jours, si le premier ou le dernier corps, ou tous les deux, n’étaient 
pas fixes, il faudrait supposer la valeur de V nulle au commen- 
cement, ou à la fin. On aurait ainsi, à cause de ■¥ = —, la condi- 
tion à remplir | X>. =0, ou 4>, = o , si le premier ou le dernier corps 
est supposé mobile , et si tous les deux étaient mobiles on aurait 
les deux conditious =0 et 4>,=o. 
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18. La variation S'y étant réduite à cette forme simple, les 
équations générales de la quatrième section (art. 10) étant rap- 
portées aux variables s, y, s de chacun des corps du système, 
donneront pour ces variables les trois équations suivantes, dans 
lesquelles je remets $ au lieu de 'TrDs , 

S* Dm + £ 73111 - A®) = o» 

W Dm + K Dm ~~ A Vor) — °‘ 

Ces équations sont rigoureuses, quel que soit le mouvement des 
corps; mais lorsque ces mouvemens sont très-petits, les équa- 
tions se simplifient et deviennent linéaires , comme nous l’avons 
vu plus haut (J I). 

19. Supposons que dans l’état d’équilibre du système , les coor- 
données x,y , * deviennent a, b, c, et qu’elles soient dans le mou- 
vement a + Ç» i+n, c+ £, les quantités Ç, «, Ç étant très- 

petites. La fonction Tl deviendra j' 1 (. Ainsi 

en regardant dorénavant n comme une simple fonction de a, 5 , 

c, les trois différences partielles yy , pourront s’expri- 
mer ainsi; 



Par les mêmes substitutions de a- f-%, b- f-s, c-J-Ç, au lieu 
de x, y , s, les différences Dx, Dy, Dz deviendront 

Da-\-DZ, Db + D> i, Dc + IK- 

A l’égard de la quantité d> , qui est supposée fonction de Ds , 
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si on fait, pour abréger, 


Df = VDa' + Db * 4- Z)c* , 

on aura d’abord 

Ds — Df ■+■ Z>£ 4- 5 


ensuite si on nomme F ce que devient la fonction ® lorsqu’on y 

dF* F" • 

change Du en Df, et qu’on fasse d • / ^= jjp on aura par le dé- 
veloppement , 



et par conséquent 


Us 



r—FfDa 
Df VDf 


Vf , Db D« . De _ ^ 
X Df Df X Df~^~ Z>/ X 



ao. On fera ces substitutions dans les trois équations trouvées 
ci-dessus, et comme dans l’état d’équilibre les variables r, Ç 
sont supposées nulles, il faudra que ces équations se vérifient dans 
cette hypothèse. Ainsi les termes constans devront se détruire , 
ce qui donnera d’abord les trois équations de condition 



Ces équations donneront les valeurs que les coordonnées a, b, 
c doivent avoir dans la situation de l’équilibre; et il est facile de 
voir qu’elles représentent d’une manière générale celles que nous 
avons trouvées dans la section Y de la première Partie , pour 
l'équilibre de plusieurs corps liés par un fil extensible ou non. 

ai. On aura ensuite, entre les variables £, s, £ et t, les trois 
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équations suivantes, dans lesquelles je fais, pour abréger, 


g = f — r, 

, Da .t __ Db , ___ De 

a — jjj, b — jjj., c — pf. 



Ce sont ces équations qui serviront à déterminer les oscillations 
du système supposées très-petites; elles sont du genre de celles 
qu’on nomme à différences finies et infiniment petites , et comme 
elles sont à coefficiens conslans, elles sont susceptibles de la mé- 
thode générale exposée dans le paragraphe précédent. 

aa. Les équations de l’article 20 qui renferment les conditions 
de l’équilibre donnent, en passant des difiércnces aux sommes, 

FDa o dn . 

~ûf — s dâ Dm *+• A * 

FDb „dn _ , „ 

~Df — S lb Dm B ' 

FDc 0 r/lT n -, 

~Df — S di Dm + C ’ 

A , B, C étant trois constantes arbitraires ; d’où l'on tire tout de 
suite 

F - v/ («ï +^)‘+( s S Dm + n )‘-K s ï Dm + c ï- 
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Lorsque la quantité F est uue fonction donnée de Df, ce qui 
a lieu quand on suppose que les corps s’attirent ou se repoussent 
par une force 4> fonction de leurs distances Ds , la valeur précé- 
dente de J 1 donnera la valeur de Zÿ'qui doit avoir lieu dans letat 
d’équilibre. 

Mais lorsque les distances Ds sont supposées données et inva- 
riables, alors la quantité qui tient lieu du multiplicateur A. (art. îi) 
est inconnue et doit se déterminer par la formule précédente; mais 
dans ce cas on a Ds = Df, et par conséquent (art. 19) 



ce qui simplifie les équations de l’article précédent. 


a3. L’esprit de la méthode de l’article 4 consiste à supposer que 
chaque variable soit exprimée par une même fonction de t, multi- 
pliée par uue quantité différente pour chaque variable. 

Si on désigne par 8 celte fonction, on fera 

ç = ex, tisser, ç — sz, 

et après avoir substitué ces valeurs dans les équations de l’article ai, 
on verra aisément que pour vérifier ces équations, il est nécessaire 
que la variable 8 soit déterminée par une équation de la forme 


3F + M as o ; 


car alors en mettant pour sa valeur — A9, et divisant tous les 
termes par 8, on aura ces trois équations aux différences finies, 


i-ÏZta =(c'i+3k+£z)». 

)]. 


— D 


r FDX 


' aDX , b’DY , c’DZ 


~ Ga (~W ' T "W~ r ~W 


, / d‘n „ . J'n „ , <i'n _\ _ 

* IZ)ms!ï (s » X4 'diï Y +lbdc Z ) Dnx 

b ' dy 


— D 


rrnv 
L Df 




VJ 
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'2"”=(Œ X +I£ r +‘5 Z ) C ” 

-'■Vg-* (?%+&+'-&)} 

ai. L’équation en 8 s’intégre facilement} elle donne 

6 — E sin(/^/A 4- £ ) i 

E et i étant deux constantes arbitraires. 

A l’égard des équations en X, Y, Z, elles ne sont en général 
intégrables en termes finis, par les méthodes connues, que lors- 
qu’elles sont à coefliciens cons tans; mais si on développe les difte- 
rences finies marquées par Z), elles deviennent de la forme (art. 16 ) 

AX, + B Y, -h CZ, 4- A’X 4- B Y 4- C'Z 
4 - A]X-h b; Y-h c;z — o; 

les coefliciens A, B, C, A , B, etc. sont constans ou variables, 
mais indépendans de /, et la quantité k h’entre que dans les va- 
leurs de A , B, C', et seulement à la première dimension. 

Si maintenant on désigne par X, X,, X , , X,, etc. les valeurs 
consécutives de X , en commençant par la première , qui répond au 
premier corps du système, et de même par Y„ F,, Y„ Y,, etc., Z., 
Z,, Z., Z,, etc. les valeurs consécutives correspondantes de Y et Z, 
et qu’on substitue successivement ces valeurs dans les trois équa- 
tions réduites à la forme précédente, il est aise de voir que les 
trois premières donneront les valeurs de X,, Y,, Z. en fonctions 
linéaires de X., Y,, Z,, X,, Y,, Z que les trois suivantes 
donneront X, , F„ Z, en fonctions linéaires de A'., F», Z,, X,, 

Y, , Z,, lesquelles, par la substitution des valeurs de A,, Y,, 

Z, , deviendront aussi des fonctious linéaires de A'., F., Z., X,, 
Y,, Z , , et ainsi de suite. 

Donc en général les valeurs de X.+,, F. +1 , Z »*., seront de 
la forme 

AX. + BF. + C Z. -f- AX, 4- B'F, 4- C'Z, , 
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et il est facile de s’assurer, par le calcul, que les quantités A, 
B, C seront des fonctions rationnelles et entières de t de la di- 
mension n — 2, et que les quantités A', B', C' sont de pareilles 
fonctions de la dimension n—i. 

Nous avons supposé (art. 17) que le premier et le dernier corps 
du système étaient Axes ; le premier corps appartient à l’indice o , 
et si on désigne par n le nombre des corps mobiles , le dernier 
corps, qui doit être fixe, appartiendra à l’indice « + 1. 11 faudra 
donc que l’on ait 

— ■ o , l’a — ” o, Z. —— o, — ■ o, U , 1 ■ — o, — o , 

ce qui donnera entre X, , Y,, Z , trois équations linéaires de la 
forme A'X, + B'I r , - 1 - C'Z, = o, dans lesquelles les coefficiens 
A', B', C' seront des fonctions rationnelles et entières de <fc de 
la dimension n. 

En éliminant les quantités X , , Y,, Z ,, on aura une équation 
en k du degré on , nombre des inconnues X, Y, Z, et qui aura 
par conséquent 5 n racines. 

Les mêmes équations donneront les rapports entre les trois quan- 
tités X,, F,, Z,; de sorte qu’on pourra prendre à volonté la va- 
leur d’une de ces quantités. Comme ces rapports se trouveront 
exprimés par des fonctions rationnelles de k, on pourra exprimer 
les valeurs des trois quantités X, , F, , Z, par des fonctions ra- 
tionnelles et entières de k , et par ce moyen les inconnues X, F, 
Z seront aussi exprimées en général par des fonctions connues , 
rationnelles et entières de k. 

a 5 . Nous dénoterons par k ', k', k *, etc., k cui les différentes ra- 
cines de l’équation en k, dont la résolution doit être supposée 
connue; et nous dénoterons pareillement par X', X’, X m , etc. , 
F', F*, F', etc. , Z', Z‘ , Z *, etc. les valeurs correspondantes 
des quantités A', F, Z , qui résultent de la substitution de ces 
différentes racines à la place de k. 

Donc 
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Donc puisqu’on a trouvé (art. a3 , a4) 

£ = XE sin (<✓* + «) , 

» = T£sin(<v/A • + t), 

£ = ZE sin(<i/A-{-t ) , 

en substituant successivement les différentes valeurs de k et en 
prenant différentes constantes arbitraires E et t, on aura autant de 
valeurs particulières de g , » , £, dont la somme donnera les valeurs 
complètes de ces variables, par la nature des équations linéaires. 

Ces valeurs particulières de £, s, £ sont analogues à celles qui 
représentent les petites oscillations d’un pendule dont la longueur 

serait | (art. n), pourvu que k soit une quantité réelle et positive ; 

et le mouvement de chaque corps sera composé d’autant de pareilles 
oscillatious qu’il y aura de valeurs différentes de k ; de sorte que 
si toutes ces valeurs sont incommensurables entre elles , il sera im- 
possible que le système reprenne jamais sa première position, à 
moins que les valeurs de f- , », £ ne se réduisent aux valeurs 
particulières qui répondent à une seule des racines k. Datis ce 
cas, en faisant t=o dans les formules précédentes, on aura XEs'mt, 
TjBsins, ZEsint pour les valeurs de Ç, s, £, et XE cos« , 

YEcosi, ZEcosî pour celles de Ainsi pour que ce 

cas puisse avoir beu , il faudra que les déplaccmens primitifs Ç , 

», £, ainsi que les vitesses initiales ‘j- soient proportion- 

nelles à X, T", Z; et il y aura autant de manières de satisfaire 
à ces conditions, qu’il y a de valeurs différentes de k. 

a6. Si on désigne, par des traits supérieurs , des constantes arbi- 
traires différentes , on aura 

| = X'Æ'sin(<v/*'-H')+X'£'sin(rv/A'-fO + X'iS*sin(<t/^+.")-I-etc. , 
» = F'iî'sin^ y/ A'-H') + F*£*sin(< + F*tf'sin(tv/A*+.*)-f-etc., 

£ =Z'zrsin(rv/A'+04-Z'£'sin(V^4-«')+ Z'^sm(V*'+0+etc., 

Siée. aual. Tome T. /,8 
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pour les valeurs complètes des variables Ç, », £, qui représentent 
les oscillations de chacun des corps du système donné, quel que 
soit leur état initial. 

On peut représenter ces valeurs d’une manière plus simple, en 
employant le signe 2 pour exprimer la somme de toutes les va- 
leurs correspondantes aux différentes valeurs de A; on aura ainsi 

? = Z.(A'£sin(/t/A-f-«)), 

» = 2.(F.Esin(/v/A + «)), 

Ç = 2.(Z£sin (</* + *)), 

cl l’on aura les expressions particulières des variables 
*•> J., etc. pour chacun des corps du système, en changeant, 
dans les précédentes, X, Y, Z en X lf Y,, Z, , X„ Y,, Z,, etc., 
et prenant pour E et c différentes constantes arbitraires E,, 
E„ etc., £,, £,, etc. qui dépendent de l’état initial du système. 

27. Pour déterminer ces constantes de la manière la plus simple, 
je reprends les équations en >1, Ç de l’article 21 , et je les ajoute 
ensemble , après avoir multiplié la première par X, la seconde par Y 
et la troisième par Z; je prends ensuite la somme de toutes ces 
équations ainsi composées , relativement à tous les corps du système, 
et je dénote cette somme par la caractéristique 5 ; si on fait atten- 
tion que celte caractéristique est indépendante de la caractéristique d 
des diflërcntielles relatives à t, on aura l’équation 

ih' 

h- s (S^+fiï r +£*)ea“ 

+ s (£c x +Z y +S z )z Dm 
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Dons cette équation, les termes qui contiennent des différences 
marquées par D sous le signe soinmatoire S sont susceptibles de 
réductions analogues à celles des intégrations par parties , et dont 
nous avons donné le type clans l’article 16. Pour cela, consi- 
dérons en général un terme quelconque de la forme 8XD t ( FD’c) , 
uous aurons, par les réductions de l’article cité, en faisant atten- 
tion que les quantités X et £ sont nulies au commencement et à 
la fin des intégrations marquées par D (art. 2») , 

SXD,(FD') = — sriirDX = SÇ,D(rDX). 

Or S;,D{FDX) est la même chose que 8%D / (f'DX), en prenant 
à la place du terme %D{FDX) celui qui le précède. 

Donc en général on aura 

8XD^VD%) = S^DJ^FDX) , 

et il en sera de même des termes semblables. Ainsi l'équation pré- 
cédente deviendra de la forme 

d'.S(.X%- 1- Y* -f zr)Rm 
ié ' 

4- S ((X)? -h ï> + (Z)0 * O, 

dans laquelle les quantités désignées par (X), {Y), ( Z ) contien- 
dront les mêmes termes qui composent les seconds membres des 
équations de l’article a3, de manière que ces équations donneront 

(X) = kXDm, 

■ > (Y) — kYDm , 

[Z) = kZDto , 


r: 
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d’où il suit que l’équation ci-dcssua deviendra 

+ fi + ZOOm 
Së 

H- kS(X% ■+• F» + ZO Dm = o , 
laquelle donne tout de suite par l’intégration 

S(XÇ + F* •+• ZÇ)Dn i s= Zsin(«v/*-f A) , 

L et A étant deux constantes arbitraires. 

a8. 11 est facile de voir, par la nature du calcul, que si on 
substitue dans cette équation pour k une des racines de l’équation 
en k, que nous avons dénotées par A', A', A*, etc. (art. a5) , on 
devra avoir un résultat identique avec les expressions de Ç, s, 
Ç de l’article 36, de sorte qu’en substituant ces mêmes expres- 
sions dans l’équation précédente , elle devra devenir absolument 
identique pour toutes les valeurs de k. 

On aura doue ainsi l’équation identique 

f XE(XEsin (t\/k + t)\ 

S é-f- F2(F£sin(*t/A-t- s)> Z>m = isin(<j/A4-X), 

(-f- Z2(Z£sin(<v/A + «) ) 

pour chacune des valeurs k , k, k", etc. de k ■ et comme cette 
identité doit avoir lieu indépendamment de la valeur de t, il ne 
sera pas difficile de se convaincre que tous les termes qui con- 
tiendront le meme arc ty/k devront être identiques dans le pre- 
mier , et dans le second membre de l’équation ; d’où il suit d’abord 
qu’on aura nécessairement A = « pour toutes les valeurs de A 
et de t. 

Ensuite , si on fait attention à la valeur des signes sommatoires 
S et 2, dont le premier, S, représente la somme des quantités 
sous le signe qui appartiennent à tous les corps du système, et 
que nous avons dénotées par des nombres placés en forme d’in- 
dices au bas des lettres (art. a4), et dont le second, 2, représente 
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la somme des quantités semblables qui répondent à toutes les racines 
k, k, k etc. # w , et que nous dénotons par des traits supérieurs 
(art. a5), on trouvera par la comparaison des termes affectés des 
mêmes sinus, l’équation 


ES(X * + F‘4- Z‘)Dm = L. 
Donc on aura en général, 

£sin(<t/*+‘) — Y'+Z‘)Dm> 

et par conséquent, par l’article 27, 

E & m(tx/k + t ) - stxÇ+r'+zVD ' " 
_ 5 (x . + y. + iZ > )üm * 

équation qui aura lieu pour toutes les valeurs de k. 


99. Soient maintenant, lorsque t= o, £ = *, »=/3, £ = j, , 

dP • da t. dï • . , , . , 

et £ = *, jî — P » &—>■> ces six quantités seront données par 
l’état initial du système ; si donc on les introduit dans l’équation 
précédente et dans sa différentielle relative à t , en y faisant £=o, 
on aura les valeurs suivantes des constantes arbitraires 


V «in, — + n + Zy)r>m 

aasm* — 5(X* + » 

_ S(Xk + r'a + Z.y)T)m 

E COSI — V '/,.5(X-+y+2*)Oni’ 

Donc enfin, si on substitue ces valeurs dans les expressions de 
Ç, s, Ç de l’article 96, on aura 

f _ r fXS(*«+ Y8 + Zy)Dm «N 
* ~ z V - 5(^+7^ _ Z')D~ C0S,l/A ; 

^ \V*..Î(.V+ J* + Z*)Om 8in/ V k )t 

" 5(X*+.I*4.2*,On> coat V k ) 

/ YS(X* + Y0 + Z >) Dm . \ 

^ * \V/A ,$(**+ *'* + Z*) i?m WIl *V* < J» 
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r - s (ZS{x* + n + Zy)p m k s 

^ ~ S(.X' + y'+Z')Dr* cosl v k ) 

^/ ZStjXi -f rj + Zy)Dm , \ 

+ S(.Y* + ¥' + Z») Dm 6111 ' / 


Ces formules , remarquables par leur généralité autant que par 
leHr simplicité, renferment la solution de plusieurs problèmes dont 
l’analyse serait fort difficile par d’autres méthodes. Nous allons en 
faire l’application à deux problèmes déjà résolus dans différeus ou- 
vrages, mais d’une manière plus ou moins incomplète, 


$ III, 

Où l’on applique les formules précèilentes aux vibrations cT une 
corde tendue et chargée de plusieurs corps , et aux oscillations 
d’un fl inextensible , chargé d’un nombre quelconque de poids , 
et suspendu par ses deux bouts ou par un seulement. 


3o. Les expressions des variables £, >t, £ que nous venons de 
trouver, se simplifient beaucoup lorsque, dans les équations diffé- 
rentielles de l’article ai, les variables dont il s’agit sc trouvent 
séparées. Alors les variables X, F, Z se trouvent aussi séparées 
dans les équations aux différences finies de l’article a3; et chacune 
de ces équations donne, par le procédé de l’article a4, une équation 
particulière en k du degré m. Si on dénote par k , k\ , ka les valeurs des 
k qui répondent aux quantités X, F, Z données par ces trois 
équations, et qu’on conserve les dénominations de l’article précé- 
dent, les expressions de Ç, s, £ se réduiront, dans le cas présent, 
à celles-ci; 


f. v, /XSXxDm .. \ 

* = * UjFZTnT cmtVk ) 
£ = 2 cos 


+ ï( 


XSX*Dm 
jSX'Vm . V* 


sin ty/k ^ , 


+ 1 
+ 1 
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5 i. Ce cas a lieu premièrement lorsque les corps sont supposés 
placés en ligne droite dans l’état d’équilibre ; car si on prend cette 
ligne pour l’axe des x, les ordonnées bel c deviennent nulles, ainsi 
que leurs différences Db , De, et les équations de condition de 

l’article ao exigent que l'on ait ^ = o, ^ = o , c’est-à-dire, que 
les forces perpendiculaires à l’axe soient nulles. On aura donc 
aussi ^y = o, j^ c =o, etc., et les équations de l’article ai de- 
viendront, à cause de «' = 1 , S'so, c'=o, et de G=F — F 1 , 



Par conséquent les équations de l’article a 3 se réduiront à cclles-ci : 
(k- d J)xDm +A(^)— o. 

kYDm + D ,(™) = o, 
kZDm + D t (ïÿf) = o, 

dans lesquelles on voit que les variables sont séparées, de ma- 
nière qu’on peut les déterminer chacune en particulier. 

La constante indéterminée k pourra donc être différente dans ces 
trois équations, et chacune d’elles donnera une équation du n im ' degré 
pour la détermination de cette constante. On aura ainsi les for- 
mules de l’article précédent. 

5 a. Puisqu’on a dans le caç dont il s’agit Db—o , Dc—o, on 
aura Df—Da (art. 19), et les équations dè l’équilibre (art. aa) 

donneront F— 5^5 Dm -f- A- 

Mais pour avoir la valeur de la quantité F (art. 19), il faudra 
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connaître la valeur de F en fonction de Df ou Da ; et l’on en dé- 
duira, par la différentiation, - la valeur de F 1 eu fonction de F. 

Si, par exemple, on suppose ®=K(DsY, on aura F=K(Df) m , 
et de là F— mK{Df) m = mF. 

Dans le cas où l’on ferait abstraction de toute force étrangère , 
on aurait ^=o, ce qui donne F =-A , et par conséquent F 

constante pour tous les corps. Mais la valeur de F pourra varier 
d’un corps à l’autre, à moins que l’intervalle Da entre les corps 
consécutifs ne soit aussi le même pour tous les corps. Dans ce 
dernier cas, les quantités F et F seront deux constantes qu’on 
pourra déterminer à posteriori, sans connaître la loi de la fonc- 
tion <t>. 

Ce cas est celui d’un fil ou corde tendue, dont les deux extré- 
mités sont fixes, et qui est chargée d’un nombre quelconque de 
corps placés à distances égales entre eux; la quantité F exprime 
alors la tension de la corde ou le poids qui peut la produire; mais 
pour la quantité F, on ne peut la déduire de F sans connaître 
la loi de l’élasticité de la corde. 

* Ce problème , qui est connu sous le nom de problème des cordes 
vibrantes , mérite un examen particulier, tant parce qu’il est sus- 
ceptible d’une solution générale, que parce qu’il est intimement lié 
avec le fameux problème des vibrations des cordes sonores. 

53. Nous supposerons que tous les corps Dm dont le fil est 
chargé , soient égaux entre eux et sans pesanteur, et que les inter- 
valles Df ou Da qui les séparent dans l’état d’équilibre soient aussi 
tous égaux. 

Comme n cs.t le nombre des corps mobiles, si on désigne par M 
la masse entière ou la somme de toutes les masses Dm, en y 
comprenant la dernière , qui est supposée fixe , et par / la lon- 
gueur de la corde dans l’état d’équilibre, il est clair qu’on 
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aura Dm—J ^ , et Df—Da = —^-, et les trois équations en 
X, Y, Z de l’article 3i deviendront 


IMk 

(n+O’K 

IMh 

(n+iyF 


X + D]X — 
Y + D',Y = 


IMh 

("+>)’* 


. Z + D'Z — 


o, 

o» 

o, 


lesquelles étant semblables entre elles , il suffira de résoudre la 
première, et il n’y aura plus qu’à changer F 1 en F pour avoir aussi 
la résolution des deux autres. 


54. Soit r l’exposant ou l’indice du rang qu’un terme quelconque 
X tient dans la série des X; nous désignerons en général ce terme 
par X r , et le terme précédent X sera X,~, ; ainsi la première 
équation sera 


IMh 

(«-H)*** 


X+D'X, 


o. 


Supposons, pour résoudre cette équation, 


X, — 7/sin (r<p -(- e), 


H et e étant deux constantes arbitraires ; on aura par les for- 
mules connues de la multiplication des angles , 

D'X,_, = X+, — aX, + X_, = — 4 II Sin(r«p-f-e) x (sin ? )* , 


et ces valeurs étant substituées dans l’équation précédente, elle 
deviendra , après la division par X„ 


IMk 


laquelle donne 


(«+ 


TÿF” 4 ( sin 0 = 




,,, x sin 

IM a 


Or on a (art. a4) les deux conditions à remplir X 0 t=o, et 
X,4.,=o ; b première donne e=o; la seconde donne sin(«-f-i)î=o; 
d’où l’on tire («-f-i)<p = js?r, * étant l’angle de 180% et p un 
Mi c. anal. Tome I. 49 * 
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nombre quelconque entier. Donc on aura <p = J--- ; par consé- 
quent en faisant, ce qui est permis, 11= 1 , on aura en général 

X, = sin r -Ç-. 

n-t-i 

Et Ton aura la même expression pour Y, et pour Z,, qu’on substi- 
tuera à la place île X, Y, Z , clans les expressions de Ç, », £ 
de l'article 5o. 

La même valeur de p étant substituée dans l’expression de y/ A 
trouvée ci-dessus, donne 

où l'on peut mettre pour p tous les nombres entiers depuis o jus- 
qu’à n inclusivement j car p = «+i donne X, Y, Z nuis, et 

au-dessus de n + 1 , les sinus de < reviennent les mêmes» 
’ »(«+*) 

Ainsi on aura autant de valeurs dillercntes de A qu’il y a de corps 
mobiles j ce seront les racines de l’équatiou eu A. 

En changeant F' en F, on aura les valeurs des racines Ai et Aa 
des deux autres équations en A. 

On fera donc ces substitutions dans les formules générales de 
l’article 5o, et Ton observera que la caractéristique sommaloire S 
doit se rapporter uniquement aux exposans ou indices de raDg r, 
depuis r = 1 jusqu’à r= n , et que la caractéristique somma- 
toirc 2 doit se rapporter aux indices p des différentes racines 
depuis p=i jusqu’à p=n. 

A l'égard de la valeur de SX'Dm = DmSX', on aura, à cause 
de <p = n f ^_- , la sommation suivante: 

SX‘ = sin$* + sin 3$* -J- sin 5<p' 4- etc. 4- sinnp* 

= i n — j (cos a p 4- cos ip 4- cos 6p 4- etc. 4- cos an) 

, , y rrnan ? — m»a(ii+ 1)» n+i 

* n *\ a(i — co»a^) V ’ a 

On aura de même SY‘ = SZ‘=^-. 

2 
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55. Comme les valeurs de k sont incommensurables entre elles, 
la corde ne pourra jamais reprendre sa première position , à moins 
que les expressions de Ç, », Ç ne se réduisent à un seul terme 
(art. a5). Dans ce cas, en mettant dans les formules de l’article 
cité, pour X, Y, Z et k, les valeurs qu’on vient de trouver, 
et faisant, pour abréger, 



on aura ces expressions, dans lesquelles j’ai conservé l’angle <p à 
la place de sa valeur , 

£ = iJsinrfxsin ^A7sin | -f- e) , 

» = E sinrpxsin ( ht sin | + i) , 

Ç = JSsinnpxsin ^ ht sin * + j 

mais il faudra que les valeurs initiales a, fl, y, à, fl, y, qui ré- 
pondent à t= o, soient proportionnelles à siu rp. C’est la solution 
connue, dans laquelle on suppose que les corps ne font que des 
oscillations simples et isochrones. 

36. Pour avoir des expressions générales applicables à un état 
initial quelconque, il faut employer les formules de l’article 3o , 
en y substituant les valeurs trouvées ci-dessus (art. 34). Nous ap- 
pliquerons, pour plus de clarté, aux variables f , », £ l’exposant 
ou indice r placé au bas de ces lettres, pour marquer le raug du corps 

auquel elles se rapportent, et à l’égard des quantités et, /3, y, 
4 *» 
a, 0, y et X, Y, Z, qui sont sous le signe sommatoirc S, nous 

emploierons l’exposant s au lieu de r, parce que cet exposant est 
uniquement relatif au signe S, lequel indique qu’il faut prendre la 
somme de tous les termes qui répondent aux valeurs de S, depuis o 
jusqu’à n. 
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On aura ainsi celte formule générale 

S«,sins<pxcos (af/i-f-QA'tsin 
»in(a(n-|- l)A'{sin- J 

4- &i,sins<px -p— 

2 l) h' sin j 

et pour avoir les expressions de x, et , il n’y aura qu’à changer 
A' en A et a, a en j3, /3 et en y, y. 

Les variables Ç, représentent les excursions longitudinales des 
corps dans la ligne droite ou axe qui passe par les deux extrémi- 
tés fixes de la corde, et les variables f, représentent leurs ex- 
cursions transversales ou latérales dans la direction perpendiculaire 
à l’axe, les seules qu'on ait considérées jusqu’ici, dans la solution 
du problème des cordes vibrantes. 

A l’égard du signe 2, on se souviendra qu’il exprime la somme 
de toutes les quantités, sous ce signe, qui répoudeut à p = i, a, 
5, etc., n\ d’où l’on voit que les excursions de chaque corps, tant 
longitudinales que transversales, seront composées en général 
d’autant d’excursions particulières analogues à celles de diflérens 

pendules dont les longueurs seraient — , ou 

4(»+ O’*'* (’in l ) 

f qu’il y a de corps mobiles , g étant la force de 

<("+0* A ‘( ain j) 

la gravité. 

Pour que les valeurs de A et A' soient réelles, il faut que les 
quantités F et F soient positives (art. 55); donc suivant l’hypo- 
thèse de l’article 3a, il faudra que l’exposant m soit positif. Si les 
corps se repoussaient , F serait une quantité négative , et il faudrait 
alors que l’exposant m fût aussi négatif, et que, de plus, on eût 

/3 = o, £=o, y — o, y— o, pour rendre milles les excursions 
transversales » et Ç. 
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37. II y a une remarque importante à faire sur l'expression gé- 
nérale de que nous venons de trouver. Quoique nous ayons 
supposé que le nombre n des corps mobiles est donné , et que la 
corde, dont la longueur est aussi donnée, est fixe par ses deux 
bouts, le calcul n’est pas arrêté par ces suppositions, et l’expres- 
sion dont il s’agit donne la valeur de £, pour tout corps placé sur 
la meme ligne droite dont le rang serait exprimé par un nombre 
quelconque r entier positif, ou négatif. 

En effet, puisque ce nombre r n’entre que dans le sinrp, il est 
visible qu’on peut lui donner telle valeur que l’on veut, et on voit 

en même temps que, comme = ce sinus ne changera pas 

de valeur si on y met aA(«+i)+r à la place de r, et dev iendra 
simplement négatif si on y change r en aX(« + i) — r, X étant un 
nombre quelconque entier positif ou négatif. D’où il s’ensuit qu’en 
imaginant, suivant l’esprit du calcul, que la corde s'étende indé- 
finiment de part et d’autre, et qu’elle soit chargée, dans toute sa 
longueur, de corps égaux et placés à distances égales entre eux , 
les mouvemeus de ces corps seront tels, qu’on aura toujours 

?2X(n + i)±r ~ ^ ?r 

Or il est facile de voir que la formule aX(n-f- i)=fcr peut repré- 
senter tous les nombres entiers positifs ou négatifs, en supposant 
r compris entre o et n- j- 1 ; car ayant un nombre entier quel- 
conque, si on le divise par a(n-f-i) jusqu’à ce que le reste, positif on 
négatif, soit moindre que n-+-i , ce qui est toujours possible , et 
qu’on prenne X pour le quotient et rb r pour le reste , ce nombre 
sera représenté par aX(« -f- 1 ) ± r. Ainsi la valeur de £, relative à 
un corps quelconque placé sur la même ligne, à telle distance 
qu’on voudra de l’origine de l’axe l, se réduira toujours à la valeur 
de § pour un des corps placés sur cet axe. 

Comme la relation que nous venons de trouver entre les diffé- 
rentes valeurs de Ç est générale, quel que soit le nombre r, si on 
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y met A(«4-i)+r à la place de r, et qu’on prenne les signes in- 
férieurs, elle devient 

?a(m+ i) — t ” ““ i) + r. 

D’où il est facile de conclure que si l’on imagine toute la longueur 
indéfinie de la corde divisée en parties égales à l’axe l de la cordc 
donnée, les valeurs de £, dans chacune de ces parties, seront les 
mêmes , à égale distance des poiuts de division , mais de signes 
dilférens dans les parties contiguës. Si donc on représente les va- 
leurs de £ pour tous les corps placés sur l'axe /, par les ordonnées 
des angles d’un polygone décrit sur cet axe, il n’y aura qu’à transpor- 
ter ce polygone alternativement et symétriquement au-dessous et au- 
dessus de l'axe prolongé des deux côtés à l’infini , de manière que les 
côtés qui aboutissent aux points de division soient les mêmes, mais 
placés eu sens contraire et dans la même direction; on aura ainsi à 
chaque instant les valeurs de Ç pour tous les corps qu’on suppo- 
sera distribués sur la même ligue droite prolongée à l’infini, par 
les ordonnées des angles de ce polygone composé d'une infinité de 
branches. Ces valeurs seront nulles dans chaque point de division , 
de sorte que les corps placés dans ces points seront d’eux-mêmes 
immobiles; et c’est ainsi que le calcul satisfait à la condition, que 
les deux bouts de la corde donnée soient fixes. 

Ce que nous venons de démontrer par rapport aux variables 
a lieu également pour les différentielles ; car en diflerentiant 

l’expression de £, par rapporta t, on a une expression de ^ à 
laquelle on peut appliquer les mêmes raisonuemens. 

Donc les valeurs de * et de a, qui représentent celles de £ et de 
-J- ou premier instant , et qui sont arbitraires pour tous les corps 

placés sur l’axe l, seront représentés par une pareille construction 
dans l’étendue de la corde de longueur indéfinie. 

Comme les expressions des deux autres variables « et Ç ne 
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diffèrent de celle de Ç que par les valeurs initiales /3, /3 et y , 

y, qui sont à la place de <t, a, les mêmes résultats auront lieu 
aussi par rapport à ces autres variables. 

58. O 11 conclura donc en général, que si une corde tendue, 
d’une longueur quelconque, est chargée de corps égaux et placés 
à distances égales entre eux , et qu’ayant divisé cette corde en 
plusieurs parties égales, comprises chacune entre deux corps, 
tous les corps, à l’exception de ceux qui sont dans les points de 
division, soient ébraulés à-la-fois, de manière que l’ébranlement 
soit le même, mais dans un sens opposé, pour ceux qui sont à 
distances égales de part et d’autre de chaque point de division, 
les corps placés dans ces points de division demeureront immo- 
biles d'eux -mêmes, et chaque partie de la cordc aura le même 
mouvement que si elle était isolée, et que ses deux extrémités 
fussent absolument fixes. 

Il résulte de là qu’une corde tendue, de la longueur /, fixe 
par ses deux extrémités, et chargée d’un nombre n de corps, 
étant divisée en ► parties égales, » étant un diviseur de n- t-i, 
si l’état initial est tel , que les corps placés dans les points de di- 
vision n’aient reçu aucun ébranlement, et que ceux qui sont en- 
deçà et en-delà d’un point de division à distances égales, aient reçu 
des ébranlemens égaux, mais en sens contraire, la corde oscillera 
comme si les points de division étaient fixes et que la corde n’eùt 

que la longueur J. 

5g. La séparation des variables dans les équations en £ , s , ( , 
peut encore avoir lieu sans supposer que les corps soient disposés 
en ligne droite dans l'état d’équilibre, mais en supposant que leurs 
distances mutuelles ne varient pas dans le mouvement. Nous avons 
remarqué dans l’article i4, que ce cas dépend des mêmes formules 
générales , eu y regardant la quantité <I> , et par conséquent aussi 
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la quantité F, comme indéterminées; et nous avons vu dans l’ar- 
ticle as, que l’on a alors l’équation de condition 

uf D Z + vy D * •+■ TTf D ' — °> 

laquelle fait disparaître, dans les équations générales de l’article ai , 
tous les termes multipliés par G. 

En n’ayant égard qu’à la pesanteur des corps , et prenant l’asc 
des abscisses x et a , vertical et dirigé de bas en haut , on aura 

égale à la force accélératrice de la gravité, que nous désigne- 
rons par g, et de plus, ^ = o, ^'=o; et les équations de 
l’article cité deviendront 


d’f 

W 


Dm 



o» 


= o, 

= °» 


où les variables sont séparées. 
La valeur de F sera (art. sa) 


F = V'feS’/)ui + A)' C*. 

Les équations en X, Y, Z deviendront donc (art. a 3 ) 

AXDm 4- = o, 

kYDm + D,(™) = o, 

kZDm -f- D,(^ ^jjjr ) — O) 

qui sont, comme l’on voit, tout-à-fait semblables entre elles; de 
sorte qn’on pourra supposer X =Y=Z, parce que les constantes 
arbitraires par lesquelles ces quantités peuvent différer, devant être 

déterminées 
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déterminées par les mêmes conditions , deviendront aussi les mêmes. 
Ainsi les valeurs de Ç, x, £ données par les formules générales de 
l’article 5 o, ne seront différentes que par les valeurs initiales et, 

/ 3 , y, x, / 3 , y, qui peuvent être quelconques. 

Toute la difficulté se réduit donc à trouver l’expression générale 
de X ; mais c’est à quoi on ne saurait parvenir par les méthodes 
connues. 

Ce cas est celui d'un fil inextensible chargé de plusieurs poids 
et fixement arrêté dans se 3 deux extrémités. 

<io. Lorsque le fil n’est arrêté que par une de scs extrémités, 
que nous prendrons pour l’extrémité supérieure , le corps le plus bas 
devant être libre, il faudra, par l’article 17, que la valeur de <X> 
ou de F soit nulle à l’extrémité inférieure. Or en prenant cette 
extrémité pour l’origiue des abscisses, que nous supposons dirigées 
de bas eu haut, et y faisant commencer la somme SD111 , la valeur 
de F y sera nulle, pourvu qu’011 ait A= o, B= o, C=o. On 
aura ainsi F— gSZ)m. 

, dn (fn rfn , . 

Comme on a dans ce cas j- == g, -^=0, ^ = o , les équa- 

tions de l’article a a donneront Daz=Df, Db—o, Dc=o, c’est-à- 
dire que les ordonnées b, c seront constantes; de sorte qu’on 
aura, pour l’état d’équilibre, une ligne droite parallèle à l’axe 
vertical des abscisses a. Ainsi on peut faire 6 = 0, c = o, en 
prenant pour l’axe des a la verticale qui passe par le point de 
suspension du fil. 

Ce cas , qui est celui des oscillations très-petites d’un fil suspendu 
à un point fixe, et chargé d’un nombre quelconque de poids, est 
aussi susceptible d’une solution générale lorsque les poids sont tous 
égaux entre eux , et placés à distances égales les uns des autres. 

4 i. Dans ce dernier cas, en nommant n le nombre des corps, 
M la somme de leurs masses Dm, et l la longueur du fil, on a 
Méc. anal. Tome /. 5 tf 
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Dm = Df=Da =~i et si on nomme, de plus, r le nombre 
des corps , à commencer du plus bas jusqua celui auquel répondent 
les variables Ç, s, Ç, on aura SDm = (r — \)Dva= -~'~ ; et 

de la on aura F = — — . 

fi 

L’équation en X de l’article 3 g étant multipliée par devien- 
dra , en mettant X, au lieu de X, et observant que r X devient X,_, , 

et X, devient X,+, t 

~X, +Z?((r-i)Z)X- t ) = o, 


savoir, en exécutant les différentiations indiquées par la caracté- 
ristique D, suivant la formule de l’article 16, 

X, + (X, +I — XO + (r - iXX- - ax, + X^,) = O. 


Cette équation , à cause du coefficient variable r , ne peut 
pas être traitée comme celles qui donnent les suites récurrentes 
ordinaires; mais on peut en déduire successivement les valeurs 
de X,, Xj, etc. 

Pour cela , il n’y a qu’à la mettre sous cette forme , où 



2 ^ ^ — I f — ™ 1 ^ I 

V-t-, — r “ -Ar— i» 


De là, en faisant successivement r=i, a, 3 , etc., on aura 
X. = (i— A)X,, 

X, = ^X--;x, = (i- aA + J) X., 

X 4 = ^X,- l X. = (i- 5 A-J-^-^)x,, 

v , 6 h' 4h* . »* \ v . 

V “ V + a » 
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et ainsi de suite ; de sorte qu'on aura eu général , 

X,+, + - ^r° *' + ctc ') X " 


L’extrémité supérieure du fil devant être fixe, on peut supposer 
qu’elle réponde au corps dont le rang serait n-f - 1 ; ainsi il faudra 
que l’on ait X„ +I — o, ce qui donne l’équation suivante, en remet- 
tant pour h sa valeur ^ , 


, & , (n-l)fé 

B 4''6‘ 


(a— Q ( „ — a) Pt» 

4y»V 


-f-etc. = o, 


laquelle sera, par rapport à A, du degré n, et donnera par con- 
séquent les n valeurs de A, que nous désignerons en général par k^. 


4a. Il n’y aura donc qu’à substituer dans les formules de l’art. 5o, 
l'expression précédente de X r à la place de X, de Y et de Z , et 

celle de à la place de A, et ensuite exécuter les sommations 
indiquées par les signes 5 et 2 . Mais il faut observer que dans le 
cas présent, où l’on suppose Db = o, Dc=o (art. 4o), l’équation 
de condition de l’article 5g donne />£ = o , et par conséquent 
£ = à une constante pour tous les corps , mais qui peut être une 
fonction de t; donc on aura pour le commencement du mouve- 


ment, a et à égales à des constantes; or le premier corps étant 
supposé fixe, les valeurs initiales a et a. sont nullcs pour ce corps; 
donc elles seront aussi nulles pour tous les autres. Par conséquent 
l’expression générale de la variable £ deviendra nulle. Cela a lieu 
en négligeant, comme nous l’avons fait, les carrés et les puissances 
supérieures des variables £, s, £ supposées très-petites. En effet, 
réquation Ds = Df de l’article 19 donne, à cause de Ds’= Dx' 
+Dy'+Dz‘ et de Db— o, De— o, Da'—{Da+D^Y+D^+D^, 
d'où l’on tire 


/>$ = - 


/v -4- ni' 
a Va ’ 
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de sorte que le* variables £ scrout du second ordre par rapport 

à s et Ç. 

Désignons maintenant par 4>r cette fonction de r , 


>— (r 

(r — ,) (r— a) (r— 3) 


l) X — 4 

' g" 


ftW (r — 1) (r — a) ^ 


4-9 


4 "Vg» 

Y— N 

' \ g* 


y 4- etc.; 


et mettons dans l’expression générale de la variable n de l’article 5o , 
à l’imitation de ce que nous avons fait dans l’article 56, *, au beu 
de s, et au lieu de Y dans les termes qui sont hors du signe 5; 
mais dans ceux qui sont sous ce signe , nous changerons r en s , 

et nous mettrons fi,, fi, au lieu de fi et fi. On aura aiusi, pour 
un corps quelconque dont le rang est r en montant, 



_ /4rV(*jX*,) 

— W 


COS t \/k^ ) 

sin t ✓*« ) , 


où le signe S exprime la somma des termes qui répondent à 
« = î , a, 5, etc., n, et le signe 2 représente la somme des termes 
qui répondent à p = i, a, 3» etc., n, en supposant que i co , k M , 

i C5) , etc., l w soient les racines de l’équation en représentée 
par 4>(/i4-i) = o. 

On aura une expression tout-à-fait semblable pour la variable £,, 

en changeant simplement fi,, fi, en y,, y,. 

Le problème des oscillations infiniment petites d’un fil charge 
d’un nombre quelconque de poids égaux , est donc complètement 

résolu ; il ne reste qu’à déterminer les racines de l’équation en 
ce qui ne paraît pas possible en général. 


45. Au reste, quoiqu’on ne puisse pas déterminer ces racines, 
on peut néanmoins être assuré quelles doivent être toutes réelles , 
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positives et inégales; autrement les valeurs de Ç, s, Ç contien- 
draient des termes qui iraient en augmentant avec le temps, ce 
qui ne peut être, puisqu’il est évident, par la nature du problème, 
que les oscillations du fil doivent toujours être de peu d’étendue, 
si les valeurs initiales de Ç, s, Ç sont très-petites. 

Le contraire aurait lieu si on supposait la quantité g , qui ex- 
prime la gravité, négative, c’est-à-dire, agissant en sens opposé; 
car ce serait le cas où le point de suspension du fil vertical étant 
placé à son extrémité inférieure, le fil culbuterait, pour peu qu’il 
fût déplacé de la situation verticale. En effet, en faisant g négative 
dans l’équation en k, tous ses termes deviennent positifs, de sorte 
qu’elle ne peut avoir que des racines imaginaires ou réelles négatives. 

On peut aussi trouver ces résultats à priori, par les principes 
établis dans l’article 8, ce qui peut servir à montrer la justesse de 
ces principes. En effet, si on a égard à la condition de l’inexten- 
sibilité du fil, laquelle donne (art. précéd.) , en prenant les sommes 
comptées du corps le plus bas, 


? = ?■ 


o D.* + Dr 
° » 


la valeur de fusera simplement STl/Jm, et l’on aura n=gr=gu-f-gP. 

Mais puisque le corps le plus haut qui répond à n-j-i est sup- 
posé fixe, la valeur de £ y devra être nulle; ainsi on 1 aura 



Pu* 4- Dr \ 
a Da ) 1 


en supposant que la somme renfermée entre deux crochets soit la 
somme totale. Donc on aura 


Ç =S' 


D»*4- or 

a Da 1 


où le signe & dénote les sommes prises à rebours , à commencer 
par le corps le plus haut, et qui sont les différences de la somme 
totale , et des sommes partielles dénotées par S, lesquelles doivent 
commencer au corps le plus bas , où est l’origine des abscisses. 
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On aura donc ainsi 

F = g5oZ)m + gSDmS' , 

où l’on voit que la partie do V qui contient les secondes dimen- 
sions des variables * et J, qui sont maintenant indépendantes , 
est nécessairement toujours positive, et que par conséquent les 
racines' de l'équation en k seront toutes réelles, positives et inégales. 
Ce serait le contraire si on donnait à g une valeur négative. 

5 iv. 

Sur les vibrations des corde s sonores , regardées comme des cordes 
tendues , chargées d’une infinité de petite poids infiniment proches 
l'un de l’autre ; et sur la discontinuité des fonctions arbitraires. 

44. La solution générale que nous avons donnée du problème 
des cordes vibrantes a lieu quel que soit le nombre n des corps 
mobiles, et quel que soit aussi leur état initial; par conséquent elle 
doit s’appliquer aussi au cas où le nombre n deviendrait infiniment 
grand, et les intervalles entre les corps diminueraient à l'infini, de 
manière que la longueur de la cordc restât la même ; alors le mou- 
vement de chaque corps se trouvera représenté par une série 
infinie de termes dont la somme sera équivalente à une fonction finie, 
différente de celle de chacun de ses termes. Ce cas est celui d’une 
corde sonore uniformément épaisse; et on a coutume de le résoudre 
directement par le calcul diflérentiel; cependant il peut être inté- 
ressant pour l’analyse de faire voir comment on peut le déduire de 
la solution générale, surtout parce que de cette manière on sera 
assuré d’avoir une solution applicable à quelque figure que la corde 
puisse avoir au commencement de son mouvement. 

45. Nous remarquerons d’abord qu’en supposant « infini, la va- 
leur de \ék (a rt. 34) devient y parce que la dernière 
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limite de 2(n+i)sinj^-^ est pw; de sorte que les racines de l’é- 
quation en k qui étaient toutes incommensurables entre elles, 
tant que le nombre n des corps mobiles était ûni, deviennent 
toutes commensurablcs lorsque «est infini, ayant pour commune 

mesure * dans les excursions longitudinales £ , et K \J 

dans les excursions transversales » et £; d’où il suit que la corde 
reprendra toujours sa première figure par rapport à l’axe , au bout 

d’un temps =2 \J^ 1 quel que puisse être son état initial. 

U est vrai que le nombre p pouvant aussi devenir infini, il y 
auraitdescas où l’on ne pourrait plus supposer 2(«+i)siii;^^-^= ] 57r, 

mais comme cela ne peut avoir lieu qu’après un nombre infini de 
termes dans les séries infinies marquées par 2 , il s’ensuit de la 
théorie connue de ces séries, que ces cas particuliers ne sont 
point une exception au résultat général. 

On peut d’ailleurs s’en convaincre directement ; car dans le cas 
de n infini, les différences finies marquées par D deviennent in- 
finiment petites; ainsi l’équation en X de l’article 53 devient, en 

changeant D en d, et mettant pour n+i sa valeur — , 

m „ , j'x 

7r X + da'~ = 0 > 


laqucllc*étant intégrée donne 

X = JJain(« v /ÿ + «) 

Il faut que X soit nul lorsque a=o, et lorsque a—l, parce que 
les deux extrémités de la corde sont fixes; la première condition 

donne <=o , et la seconde donne l . / jp = p-x, d’où l’on tire 

l/£ = f* ^/~, comme plus haut. 

On n’a donc pas besoin, dans ce cas, pour que la corde revienne 
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toujours à sou premier état, de supposer qu’elle ne fasse que des 
oscillations simples et semblables à celles d’un pendule, comme dans 
l’article 55; car quel que soit son état initial, on est assuré que ses 
vibrations seront toujours isochrones entre elles, et sinchrones à 

celles d’un pendule simple de longueur = J? ; mais la loi de ces 

vibrations sera différente de celle des vibrations des pendules, et 
dépendra de l’état initial de la corde. 

Pour connaître cette loi , il faut voir ce que deviennent les ex- 
pressions générales de Ç, w, Ç dans le cas de n infini; c’est ce 
que nous allons examiner. 

40. Faisons dans la formule générale de l’article 36 les substi- 
tutions de à la place de <p et de ^ à la place de ain | , en 

supposant n infini; et au lieu des exposans ou indices r et a qui 
dénotent le rang des corps auxquels appartiennent les variables £ 
et os, employons, ce qui est plus simple, les parties mêmes de 
l’axe ou les abscisses qui répondent à ces corps, en dénotant par 

x l’abscisse relative à £, et par a l’abscisse relative à * et à *. 
Comme la longueur totale de la corde est supposée égale à /, on 

aura = j , = j , n-4 - 1 = ; et la formule dont il s’agit 

donnera cette expression générale des excursions longitudinales P, 

Ç = a2 sin ^ X cos (jncKt) + À {f) , 

en faisant 

^ = 5(sin^x^), : 

= S( sin^x^) 

Le signe 2 dénote ici une suite infinie de termes qui répondent 
à f = i, a, 3, etc. à l’infini; et le signe S dénote d’autres suites 

infinies 
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infinies de termes qui répondent à toutes les valeurs de a , Du, 
a Da, o Du , etc. à l’infini, à cause de Da infiniment petit. 

On aura de pareilles expressions pour les excursions transver- 
sales s et £, en changeant h' en /* et a, à eu /S, 0 , et en y, y. 

47. Daniel Bernoulli, en généralisant la solution du problème 
des cordes vibrantes, donnée par Taylor, était parvenu à une for- 
mule semblable à la précédente, mais dans laquelle les coefliciens 

étaient nuis, et les coefliciens dénotaient simplement des 
constantes arbitraires dépendantes de la figure initiale de la corde 
(Méin. de Berlin, 1753); et il avait cru pouvoir expliquer, parles 
dilfércns termes de sa formule, les sons harmoniques qu'une corde 
sonore fiiil entendre, avec le son principal. Notre formule dans 
laquelle ces coefliciens sont exprimés par les valeurs initiales a, 
a, .nous met en état d’apprccier celte explication, qui a été adop- 
tée par plusieurs autres auteurs après lui. 

En effet , il est facile de voir que le son principal de la corde , 
sera douné par le premier ou les deux premiers termes de la sé- 
rie qui répondent à p=i,et que les sons harmoniques successifs , 
c’est-à-dire, l’octave, la douzième, la double octave, la dix-sep- 
tième , etc. , seront données par les termes suivans qui répondent 
à p = a, 3 , 4 , 5 , etc. Donc pour que le son principal domine 
parmi tous les autres, et qu’il n’y ait que les premiers des harmo- 
niques qui se fassent entendre en même temps, il faut supposer 

que les coefficiens A i ‘’ > , A i0 soient beaucoup plus grands que tous 
les autres pris ensemble, et que les coefiicicus suivans: 

A™, ■ A™, etc. , A M , At l \ At'\ etc. , 

forment des séries extrêmement convergentes. Mais par la manière 
dont ces coefficiens dépendent des valeurs initiales a et a, on voit 
que cette supposition est inadmissible, en regardant l’état initial de la 
Méc. anal. Terne I. 5 i 
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corde comme arbitraire ; oo voit même que dans la plupart des cas , 
ces coefficiens formeront des séries divergeâtes, ce qui n’empêchera 
pas que la cordc ne fosse des vibrations isochrones ou d'égale 
durée , seule condition nécessaire pour la formation d’un ton. 


48. Quoique les formules de l’article 46 donnent rigoureusement 
le mouvement de la corde au bout d'un temps quelconque t, les 
séries infinies qui entrent dans ces formules empêchent néanmoins 
qu’elles ne représentent ce mouvement d'une manière nette et sen- 
sible; mais en envisageant sous un aulro point de vue la formule 
générale de l’article 56, on peut en tirer une construction simple 
et uniforme pour déterminer l’état de la corde à chaque instant , 
quel que puisse être son état initial. 

Reprenons cette formule, etmettons-la sous la forme suivante, 
ce qui est permis à cause de l’indépendance des signes somma- 
toires S et 2, 

£, = siui<p x cos ^s»(«-f-i)A'<$in 


+ Sa, 2 


C gfiinrÇ * 


lin (a(n-t-i)A'Mm|). 


(o-t-ljA' sin- 


5 


Nous tirerons d’abord de celle formule une conséquence qui 
nous sera fort utile. Comme on a supposé que a est la valeur ini- 
tiale de g (art. 29 ) , il faut qu’en faisant t—o dans l’expression pré- 
cédente de elle se réduise à et qu’on ait par conséquent 
cette équation identique , 

r, asinra . 

a, = 5a, Z — sin«0 . 

n + 1 T 

Il est évident que le second membre de cette équation ne peut 
se réduire à à moins que l’on n’ait en général 

_ a»in r* . 

Z — ; — StOi® =S0, 

1 T ’ 
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tant que s est différent de r; et qae, lorsque *—r, on ait 
asi nrp . 

2 — ; — “ sin rf = 1, 
n-f- 1 T ’ 

' * * I 

<p étant =~^, et le signe 2 étant rapporté aux voleurs succes- 
sives î, a, 3, etc. n de p ; ce qui donne une série formée des 
produits de sinus d’angle# multiples de , et ~y , dont la 

somme devra être toujours nulle dans le premier cas, et égale à î 
dans le second. C’est aussi ce qu’on peut démontrer directement 
par les formules connues , pour 1a sommation de oes sortes do 
suites. 

Dans ces formules, r et « sont supposés des nombres quel- 
conques entiers compris entre o et n-f-i; mais à cause de 

p étant aussi un nombre entier, si on met aA(n+i)dbr 

à la place de r, A étant un nombre quelconque entier positif ou 
négatif, on aura sin (aA{«-f-i) r)^==fc#iui^-; par conséquent 

on aura en général 

fi «in(a*(n+i) ±r)a . \ . 

2(^ — ~ n ^ l — SlUsf J ==fc 1 OU = O, 

selon que a sera =r ou non. 

La formule aA(n-(-i)±r peut représenter tous les nombres 
entiers positifs ou négatifs, comme nous l’avons vu dans l’art. 57; 
ainsi avant un nombre quelconque entier N, 00 peut faire 
A T =aA(«-}-i)=fcr, ce qui donnera r = 3 fc^iV — aA(/i+i)^, et 
l’on aura en général, quel que soit JV, 

_ sin A* X sin if . ■ 

2 ÏLp z — ± i OU =0 , 

n+i * ’ 

selon que a sera =±^iV — aA(n+i)} ou non, * étant un 
nombre entier entre o et n + \. 

4g. Cela posé , comme l'expression de g, est composée de deux 
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parties, dont la première contient les valeurs initiales a. de la va- 
riable £, et dont la seconde contient les valeurs initales a des 
différentielles jj, nous considérerons ces deux parties séparément, 

et nous désignerons la première par et la seconde par Ç'„ de 
manière que l’on ait £, = + £*,. 

En supposant n infini, l’angle devient infiniment pe- 

tit, et sin* se réduit à * (art. 46). Faisant celte substitution dan* 
l’expression de Ç'„ on aura (art. 48) 

f = Sa,1 - - sin r<f> sin s<p cos («4- i)A't$ -, 

et développant le produit sinnp x cos(«-f-i)A'f(p, 

f r =S <t| 2( ,in ^± - 1 H0£ si n, (P ), 

+ s*,x ( 9in * ) 

Comme n est supposé un nombre infiniment grand, on pourra 
toujours regarder comme un nombre entier le nombre («-f-i)A'f, 
quel que puisse être le nombre exprime par h't. 

Ainsi en faisant dans la dernière formule de l'article précédent , 
A r = r-f- («+ i)A'f, on aura 

s * ,X ( sin(r+ n %t 0;,/,> sin *) = 

où s = rfc f-(«-f-j)A't—- - aX(/ï — |— î )^ ; 

et faisant N ~r — nh’t, on aura pareillement 

Sa , 2 — - — — — sin s<pj = db i*/; 
où *' = =fc Çr — (n + 1 )A't — 2X'(« — f— î )^ , 

A et A' étant des nombres entiers quelconques, ou zéro. 

Donc réunissant ces deux valeurs, on aura simplement 
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£ — 

où les signes ambigus de a, et de a,- répondent à ceux des va- 
leurs de s et de s'. 

50. Mais à la place des exposons ou indices r et * qui dé- 
notent le rang des corps auxquels appartiennent les variables Ç et 
o. , il est plus commode d’employer les parties mêmes de la corde 
comprises entre la première extrémité fixe et ces mêmes corps. 

Désignons, comme dans l’article 46, par * la partie de l’axe ou 
l’abscisse qui répond à Ç, et. par a celle qui répond à « ; la lon- 
gueur de la corde étant l , on aura = j, = “ $ et de 
même = j , ce qui donne 

_ (n+o* , (n-H)n' 

r — ^ , s — y , s — j ; 

et à la place de <*,, on pourra écrire simplement ÇV» 

a.-. 

Substituant ces valeurs de r, s, a dans les valeurs de s et «' 
de l’article précédent , multipliant par l, et divisant n-f-i , on aura 
a = :fc (x -+- l/i t — • aA / ) , 
a' = si: (x — Ih't — a A'/) , 

les signes ambigus de a. et répondant à ceux de a et de a-, 
et on déterminera ces signes, ainsi que les valeurs de a et de a', 
par la condition que ces valeurs soient positives et moindres que /. 

51. Représentons par A et A’ les valeurs de et ±<v, en- 
sorte que l’on ait en général, 

S- = l ' 

Donc i*. si x+Ih't est entre o et /, on prendra az zzx + Ih't 

et A zzz -f- et*. 
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a*. Si jf — f— Ih't est entre l et a /, on prendra o= — (x+lh't — a f) 
et A~ — 

3*. Si x + lh’t est entre al et 3 1, on prendra aæx+Lh't — ai 
et A = -f- Et ainsi de suite. 

De même , i*. si x — Ih't est entre l et o, on prendra 
a' — x — Uît cl A = a 

a". Si * — Ih’t est entre o et — l, on prendra a = — (x — Ih’t) 
et A'=x — a;. 

.3*. Si x — Dit est entre — l et —a/, on prendra a'=* — Utt-\-al 
et A = El ainsi de suite. 

On voit que ces différons cas se réduisent à déterminer les abs- 
cisses a ou a, en ajoutant ou en retranchant de l'abscisse x la 
ligne Ih't, de manière que lorsqu’elle passera Tune ou l’autre ex- 
trémité de l’axe /, elle soit repliée en arrière et comme réfléchie 
par des obstacles placés à oes deux extrémités, et à prendre l’or- 
donnée correspondante a, ou a,- positive, si le nombre des ré- 
flexions est pair, ou négative, si ce nombre est impair. 


5a. Mais il est encore plus simple de continuer la courbe des a 
sur le même axe l prolongé des deux côtés, de manière qu’on ait 
directement les ordonnées a, et qui répondent aux abscisses 
x -f- Ih't et x—lh't. 

Pour cela , ayant décrit sur l’axe l le polygone d’une infinité de 
côtés, ou la courbe dont les coordonnées sont a,, pour une abs- 
cisse quelconque x, et qui sera donnée par les valeurs initiales des 
excursions % T de tous les points de la corde; il n’y aura qu’à trans- 
porter celte même courbe alternativement au-dessous et au-dessus 
du même axe prolongé indéfiniment des doux côtés, de manière 
qu’il en résulte une courbe continue formée de branches égales s - 
tuées symétriquement autour de l’axe et se joignant par les mêmes 
extrémités, dans laquelle les ordonnées prises à distances égales 
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de part et d’autre de chacune des deux extrémités de Taxe l, soient 
toujours égales entre elles et de signe contraire. 

En prenant dans cette courbe les ordonnées qui répondent aux 
abscisses x+lh't et * — Ih't , on aura les valeurs de A et de A' ) 
et la variable sera représentée , au bout d’un temps quelconque t, 
par la formule 

Ç’x = î (*» -h n'i *+* «»_ n‘i)> 

On aurait pu déduire tout de suite cette continuation de la 
courbe qui représente les valeurs de *, de ce que nous avons 
démontré en général dans l’article 57 , en supposant qne la corde, 
au lieu d’être terminée aux deux {joints fixes , s’étende de part et 
d’autre à l’infini; le polvgone que nous avons imaginé dans cet 
article deviendra ici une courbe continue , laquelle étant appliquée 
au premier instant du mouvement, sera la courbe des valeurs de * 
prolongée à l’infini. 


53. Considérons maintenant la seconde partie de que nous 
désignons par £*„ et qui est représentée par la formule (art. 46) 


v# 0 • _ [”a sin r® . 

Ç , = sin s<p x 


sin ^2(n+i)A'/sin^ 
9(n+l)A'sin - 


]• 


11 faut commencer par la délivrer du dénominateur sin * , pour 

la rendre semblable à celle de et susceptible des mêmes ré- 
ductions. 

Pour cela, je prends la différence et comme l’exposant r 

n’entre que dans sinrp, il suffira d’affeeter ce sinus de la carac- 
téristique D. 

Or, par ks théorèmes connus, on a 

D-sianp = sin(r+i)p— ■ -sinnp =asin ® cos(r+ 
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Substituant donc cette valeur dans l’expression de Z>£',, on aura 

D ¥' = QTfTJh’ s *‘* sins * s>n(a(«4-i)A'< sin|)]. 


• Taisant, pour le cas de » inOni, sin*=?, et développant le 
produit cos(r+j)p x sin(«+i)/<'/(p , on aura 


^''=(ïïTôî 


Ax,2 


Cn+0 /l ' 


Sx, 2 


»»n ; )» 

n- f - 1 

sin(r — (n-pi)/)'t4-; )» 
» + * 


sin«f 

sin 


Cette expression de D±‘, est composée de deux parties semblables 
à celles de (art. 4g) ; on peut donc y appliquer les mêmes rai- 
sonnemens, et la ramener à une construction semblable. 

Ayant donc tracé sur l’axe l le polygone d’une infinité de côtés’, 
ou la courbe dont les ordonnées pour chaque abscisse x soient 

a,, et qui sera donnée par les vitesses initiales a, On la trans- 
portera alternativement au-dessous et au-dessus du même axe pro- 
longé indéfiniment des deux côtés, de manière que l’on ait une 
courbe continue semblable à celle de l’article précédent. Alors en 

mettant ~ a ou “ * a P' acc de n - 4 - 1 , et négligeant comme nul le 

terme - 7 —^ — r vis-à-vis de x, on trouvera 
a(n-t-i) 

Pc .* * \ 

"5 * ■ — 

et passant des différences aux sommes, 

?*. = (*, -h u'i — a-x-u'i ) Dx. 


54. Ces sommes ou ces intégrales représentent, comme l’on 

voit , des aires de la courbe dont les ordonnées sont <t ; et il 
faut que ces aires ne commencent qu’aux points où x=o, et où 
les abscisses sont Ih't et — Ih't ; mais il est plus commode de les 
faire caiymenccr a l’origine commune des abscisses, qui est l’ex- 
trémité 
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Irémité antérieure de l’axe l. Pour cela il faudra retrancher de l’aire 
qui commence à ce point, et qui répond à l’abscisse * 4- Ih't, l’aire 
qui répond à l’abscisse Ih't , pour que l’aire restante ne commence 
qu’au point où *=o; et quant à l’aire qui répondra à l’abscisse 
x — Ih't, il faudra y ajouter l’aire relative à — Ih’t, pour en rap- 
porter le commencement au même point de l’origine des abscisses. 

Dénotons en général par ( fitdx ), toute aire qui commence à 
cette origine et qui répond à une abscisse quelconque x; d’après 
ce que nous venons de dire, ou aura, dans l’expression de g',, 

SXft-WiOx = (fxd r )*+n'i — (/*<&)„-,, 

S*:_,>,Dx — (/*<&),_„•, -f- (/«<&)_„,. 

On substituera donc ces valeurs, et on remarquera qu’on a 
en général 

{/xdx) a -, 4- {fxdx)^tk,~o, 

puisque par la nature de la courbe des *, les ordonnées qui ré- 
pondent à des abscisses égales , mais de signe différent , sont aussi 
égales et de signe différent; de sorte qu’on a constamment 

a lit ■+• a — Ik’t — o. 

Donc on aura simplement (art. précéd.) 

% * — STJp (ifidx),+ur, — 


55 . Donc enfin réunissant les valeurs de et de on aura 
cette expression générale de Ç, , au bout d’un temps quelconque t, 

- : » 

“f" X* — Ik't ) 

*+■ iïp ((f xdx )*+ o'. — {fxdx),_u:,y 

On aura des expressions semblables pour les variables h,, en 
Mêc. anal. Tom. I. 5a 
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changeant seulement h' en A et a, a en 0, 0 et et en 

supposant (Ju’on ait tracé de la tué me manière les courbes corres- 
pondantes aux valeurs initiales /3 , /S et y, y. 

A yant ainsi les excursions longitudinales Ç, et les excursions la- 
térales Ç, de chaque point de la corde qui répond à l’abscisse x 
prise dans l’axe, on connaîtra l’état de la corde au bout d’un temps 
quelconque t écoulé depuis le commencement du mouvement, et 

comme les valeurs initiales a, 0, y, ainsi que et, 0, y , sont ab- 
solument arbitraires, on voit que rien ne pourra limiter cette so- 
lution, tant que les courbes formées d’après ces valeurs auront 
une courbure continue et ne formeront point d’angles finis, ce qui 
produirait des sauts dans les expressions des vitesses et des forces 
accélératrices. 

On a supposé (art. 55) h = \J , h' = \/ui > * étant la Ion* 

guctir de la corde, et M b masse de tous les poids dont elle est 
chargée (art. 35) ; ainsi M sera la masse ou le poids de toute la 
corde qui est supposée uniformément épaisse ; de sorte que si 
on nomme P sa pesanteur spécifique qui dépend de la densité 
et de la grosseur , on aura M— IP ; par conséquent on aura 



A l’égard des quantités F et F, nous avons vu que ce sont deux 
constantes, dont l’une, F, exprime la tension de la corde , et est 
par conséquent proportionnelle au poid6 qui la tend ; mais F dé- 
pend de la loi de cette tension , relativement à l’extension de la 
corde (art. 3a). 

56. Pour peu qu’on examine b nature des courbes qui repré- 
sentent les valeurs de et et et , il est facile de voir que les or- 
données éloignées entre elles de l’intervalle a/, seront toujours 
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égales et de même signe, et que les aires qui se termineront à ces 
ordonnées seront aussi égales entre elles, parce que toute aire 
qui répond à un intervalle a/, pris dans un endroit quelconque de 
l’axe prolongé à l’infini, est toujours nulle, étant composée de deux 
parties égales entre elles , mais de signe contraire. 

Il suit de là que la valeur de demeurera la même si on aug- 
mente le temps t de la quantité — ou d’un multiple quelconque de 

cette quantité ; donc les excursions longitudinales de la corde re- 
viendront les mêmes au bout d’un intervalle de temps égal à 

— , ou al \J yt ; c’est la duree des vibrations longitudinales. 

Il en sera de même des valeurs de et de (, , en changeant K 
en h , c’est-à-dire F en F ; ainsi la durée des vibrations transver- 
sales sera al A 

Tous les Auteurs qui ont traité jusqu’à présent des vibrations 
des cordes sonores, n’ont considéré que tes vibrations transver- 
sales, et ils ont trouvé pour leur durée la même formule que nous 
venons de donner. 

A l’égard des vibrations longitudinales, M. Chladni est le seul, 
que je sache, qui en ait fait mention dans son intéressant Traité 
d’ Acoustique (§ 45.) ; il donne le moyen de les produire sur une 
corde de violon , et il remarque que le ton qu’elles rendent n’est 
pas le même que celui des oscillations transversales, d’où il suit 
que F est différent de F-, par conséquent, dans l’hypothèse très- 
vraiscmblablc que la force élastique par laquelle chaque élément de 
la corde résiste à être alongée , ou tend à se raccourcir, soit pro- 
portionnelle à la puissance m de cet élément , c’est-à-dire qu’on ait 
<D = K(Ds)~ (art. i4) , il faudra que m soit différent de l’unité 
(art. 3a) ; et si, comme M. Chladui paraît l’insinuer, le ton longitu- 
dinal est toujours plus clevé que le transversal, il faudra que 
F > F, et par conséquent m> 1 . 
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57 . Nous avons vu (art. 56) qu’une corde tendue, de la lon- 
gueur / et chargée de n corps, peut se mouvoir comme si elle 

n’avait qu’une longueur^, 1 étant un diviseur de n+i. Lors- 
que n est un nombre infini , » peut être un nombre entier quel- 
conque ; ainsi une corde sonore de la longueur l pourra- osciller 

comme une corde dont la longueur serait l -, c’est-à-dire , une 
partie aliquote de /, et la durée de ses oscillations se réduira alors 
à 7 \/w P our * cs osc ‘l' at * ons longitudinales, et à y \Jj- pour I e8 
oscillations transversales. 

En effet, si les valeurs initiales et arbitraires « et a sont telles, 
que les courbes ou les lieux de ces valeurs sur l’axe l, coupent 
cet axe en deux ou en » parties égales , et que les branches qui 
répondent à ces parties soient les mêmes, mais situées alternati- 
vement au-dessus et au-dessous de l’axe , de manière qu’à distances 
égales de part et d’autre de chacun de ces points d'intersection , 
les ordonnées soient égales et de signe contraire ; ces courbes étant 
ensuite prolongées à l'infini , suivant la construction de l’article 4g, 
auront la même forme que si elles provenaient d’une corde dont 

la longueur ne serait que f, et l'expression générale de Ç, (art. 5a) 

fait voir que les valeurs de £ qui répondent aux points d’intersection 
sont toujours nulles , de sorte que la corde , dans scs oscillations 
longitudinales , se partagera d’elle-même en autant de parties égales, 
qui oscilleront comme si leurs extrémités étaient fixes. 

Il en sera de même par rapport aux oscillations transversales 
représentées par les variables x et 

58. Comme le ton que donne une corde sonore ne dépend que 
de la durée de scs oscillations isochrones, laquelle, pour une même 
corde tendue, est proportionnelle à sa longueur, il s’ensuit qu’une 
corde, en se partageant ainsi d’elle- même en parties aliquotes, 
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rendra des tons qui seront au tou principal, dans lequel l'oscillation 
est entière, comme les fractions qui expriment ces parties sont à 
l’unité. Ainsi, si la corde se partage en deux, trois, quatre , etc. 
parties égales, ces tons seront exprimés par les fractions , 3, % , 
■j, etc., et seront par conséquent à l’octave, à la douzième, à 
la double octave, à la dix-septième, etc. du ton fondamental. 

On appelle ces tons qu’une même corde peut donner d’elle-même ,' 
ton» harmoniques , et on sait qu’on peut les produire à volonté, 
en touchant légèrement la corde pendant sa vibration, dans un 
des points de division qu’on nomme nœuds de vibration , d'après 
Sauveur, qui a expliqué le premier, par ces nœuds, les sons har- 
moniques de la trompette marine et des autres inslrumens , dans 
les Mémoires de l’Académie des Sciences de 1701. Wullis les avait 
déjà observés dans les cordes qui sont à l’octave , à la douzième, 
à la double octave, etc., au-dessous d’une autre corde qu’on fait 
résonner, et qui frémissent en se divisant naturellement en deux, 
trois, quatre, etc. parties égales, dont chacune donnerait le même 
ton que la corde qu’on fait résonner. Voyez le chapitre 107 de 
son Algèbre. 

5 g. La théorie et l'expérience sont bien d’accord sur la produc- 
tion des sons harmoniques; mais il n’est pas aussi facile de rendre 
raison de ce qu’on appelle , d’après Rameau qui en a fait la base 
de son système, la résonnance du corjts sonore , et qui consiste 
dans la réunion des sons harmoniques avec le son principal de 
toute corde qu’on fait résonner d’une manière quelconque. 

Si ces sons harmoniques sont en effet produits par la même corde, 
en même temps que le son principal, il faut supposer que la corde 
fait à-la-fois des vibrations entières et des vibrations partielles, et 
que ses vibrations effectives sont composées de ces différentes 
vibratious , comme tout mouvement peut être composé ou regardé 
comme composé de plusieurs autres mouveraens. 

Nous ayons déjà vu plus haut (art. 47) qu’on ne peut expliquer 
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d’une manière plausible la coexistence des sous harmoniques , par 
la formule de Daniel Bernoulli ; on peut ajouter que les séries qui 
pourraient donner ces diiférens sons disparaissent de la formule, 
lorsqu’on suppose le nombre des corps infini, et qu’il en résulte 
pour chaque point de la corde, une loi d’isochronisme simple et 
uniforme , qui dépend immédiatement et simplement de l’état ini- 
tial, comme nous venons de le démontrer. 

Au reste , si on voulait à toute force expliquer la résonnance mul- 
tiple des cordes par les vibrations composées, il faudrait regarder la 
figure initiale , par exemple , comme formée de différentes courbes 
superposées l’une à l’autre , de manière que l’une serve d’axe à la 
suivante, et dont la première ne forme qu’une branche dans toute 
l’étendue de la corde ; la seconde forme deux branches égales et 
placées symétriquement, qui divisent l’axe en deux parties égales; 
la troisième forme trois branches égales qui divisent l’axe eu trois 
parties égales, et ainsi de suite. 

Alors les vibrations de la corde pourront être regardées comme 
composées de vibrations entières dans toute la longueur de la corde, 
et de vibrations qui ne répondent qu’à 1 :« moitié de la corde, au tiers, 
au quart, etc. Mais cette composition de courbes et de vibrations 
n’étant qu’hypothétique , les conséquences qu’on pourrait en dé- 
duire, relativement à la coexistence des sons harmoniques, seraient 
tout-à-fait précaires. 


60 . Revenons à la formule générale trouvée dans l’article 55. 
Comme les quantités et sont les coordonnées d’une 

courbe donnée, qui répondent aux abscisses x+lh't et * — Ih't, 
on peut les représenter par des fonctions de ces abscisses, delà 
même forme. Ainsi en désignant par la caractéristique F une fonc- 
tion indéterminée, on aura 

a ,+u‘, = F (* + l/i't ) , = F (* — Ih’t). 
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Pareillement, en prenant une autre fonction désignée par la carac- 
téristique f , on pourra faire 

(/«/*),+(»'. = î{x+ltit), (/«<&),_«•, = f(x — Ih't). 

Ainsi l’expression de Ç, (art. 55) pourra se mettre sous cette 
forme 

v _ F(x+tt'0 + F(i- Ih’t) 

*• — » 

, f(x + lh'0 — f(x—lh't) 

siïP » 

dans lesquelles les fonctions marquées par les caractéristiques P 

et f sont arbitraires, puisqu’elles dépendent de l’état initial de la 
Corde. 

On peut meme réduire cette expression à une forme plu» simple, 
en observant que - — - -+- - -J h , ne représenté proprement 

qu’une fonction de x+lh't qu’on peut marquer par la caractéris- 
tique <t> , et que - — a ^, — ne représente aussi qu une 

seule fonction de x — Ih't , mais differente de la précédente, et 
qu’on peut marquer par une autre caractéristique Sh 
De cette manière, l’expression générale de Ç deviendra sim- 
plement 

? = <b(x + Ih't) + ¥(* — Ih't). 

61 . On peut parvenir directement à cette expression par l’équa- 
tion différentielle qui détermine la variable jj (art. 5i). Cette équa- 
tion , en faisant ~ = o et F constant , comme dans l’article 5a , 

et changeant la caractéristique D des différences finies dans la ca- 
ractéristique d des différences infiniment petites, devient 
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Si maintenant on fait df— dx , dm = , 

cette équation devient 


et A 




f; 

/j/ 


g' 


■ l'h'- ^ = 

ax J 


laquelle est aux diflërenees partielles du second ordre, entre les 
trois variables Ç, x et /, et qui a pour intégrale complète 

£ = Q(x + lk’t) + *{x—lh't) y 

les signes ® et 'F dénotant deux fonctions arbitraires comme ci- 
dessus. 

Ces fonctions doivent être déterminées par l’état initiai de la 
corde, et par les conditions que ses deux bouts soient fixes. Si 
on les décompose en deux autres fouctions marquées par les signes 
F f F f 

F et f, et telles que *s=- 4- et ts=j — de manière que 
l’on ait 

e — FX-r+M'/) + F(.r— M'Q 
’ a 

, f (x+lh'l) — f(r — Ih't) 
a th' » 


comme nous l’avons déduit de notre construction; la première con- 
dition donnera, en faisant f = o, jj = F x=a et ^ = r*=«; 

d’où l’on tire f * = fadx ; ainsi on a tout de suite les valeurs des 
fonctions Fx et fx dans toute l’étendue l de la corde , par le 

moyen des valeurs initiales * et *. 

Les conditions de l’immobilité des extrémités de la corde donnent 
{- = o lorsque x=o et lorsque x=/, quelle que soit la valeur 
de /. En assujétissant séparément, ce qui est permis, à ces deux 
conditions, les deux fonctions F et f, on a pour la première 

F(— Ih't) ss — F(tt'f) , F(/ + Ih't) = — F(/ — Ih't) , 

(t 
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et pour la seconde 

f (— Ih’t) = f(/A'<) , f {l -f- Ih't) = f(/ — Ih’t ) , 

ce qui donne par la différentiation 

— f(-lh't) = P(lh't ) , r(l-hlh't) = — f(/— Ih't ) , 

où l’on voit que les conditions de la fonction f sont les mêmes que 
celles de la fonction F. 

Ces conditions déterminent les valeurs des fonctions F.r , f* pour 
les abscisses * négatives ou plus grandes que /, d’après les valeurs 
de ces fonctions pour les abscisses comprises entre o et /; et il 
est facile de voir qu’il en résulte les constructions données dans les 
articles 5a et 55. 

Si au lieu des excursions longitudinales Ç, on considère les excur- 
sions transversales w ou £, on a la même équation différentielle, 
et par conséquent aussi la même intégrale et les mêmes cons- 
tructions, en changeant seulement h' en h, et <*, « eu j3, /3 ou 
en y , y. 

Ces constructions sont semblables à celle qu’Euler avait donnée 
pour déterminer la figure de la corde dans un instant quelconque, 
d’après sa figure initiale, en faisant abstraction des vitesses impri- 
mées au commencement du mouvement. Mais il faut remarquer que 
comme elles ne sont fondées ici que sur les fonctions qui repré- 
sentent les intégrales des équations aux différences partielles, elles 
ne peuvent avoir plus d’étendue que ne comporte la nature des 
fonctions, soit algébriques ou transcendantes. Or l’équation diffé- 
rentielle étant la même pour tous les points de la corde et pour tous 
les instans de son mouvement, la relation qu’elle représente doit 
régner constamment et uniformément entre les variables, quelque 
étendue qu’on leur donne ; par conséquent , quoique les fonctions 
arbitraires soient en elles-mêmes d’une forme indéterminée, néan- 
moins lorsque cette forme est donnée dans une certaine étendue 
par l’étal initial de la corde, il est naturel d'en conclure qu’elle doit 
Mèc. anal. Tome I. 55 
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demeurer la même dans toute retendue de la fonction, et qu’il n’est 
pas permis de la changer pour la plier aux conditions qui dépendent 
de l’immobilité supposée des extrémités de la corde. 

Aussi d’AIembert, à qui on doit la découverte de cette inté- 
grale en fonctions arbitraires, a toujours soutenu que la construc- 
tion qui en résulte n’est légitime que lorsque la courbe initiale est 
telle, qu’elle ait par sa nature , des branches alternatives égales et 
semblables , toutes renfermées dans une meme équation , pour que 
la même fonction puisse représenter cette courbe avec toutes ses 
branches à l’infini. Euler , au contraire , en adoptant la solution 
analytique de d’AIembert, a cm qu’il suffisait de transporter la 
courbe initiale alternativement au-dessus ou au-dessous de l’axe à 
l’infini , pour en former une courbe continue , sans s’embarrasser 
si scs différentes branches pouvaient être liées par une même équa- 
tion , et assujéties à la loi de continuité des fonctions analytiques. 
Voyez les Mémoires de Berlin de 1747, 1748, et les tomes I et 
IV des Opuscules de d’Alcmbcrt. 

6a. Comme les formules qui donnent le mouvement d’une corde 
tendue et chargée d’un nombre indéfini de corps égaux, ne sont 
sujettes à aucune difficulté , parce que le mouvement de chaque 
corps est déterminé par une équation particulière , il est évident que 
si on peut appliquer ces memes formules au mouvement d’une corde 
uniformément épaisse, en supposant le nombre des corps infini, et 
leurs distances mutuelles infiniment petites, la loi qui en résultera pour 
les vibrations de la corde , sera entièrement indépendante de son 
état initial ; et si cette loi se trouve la même que celle qui se dé- 
duit de la considération des fonctions arbitraires, il sera prouvé 
que ces fonctions peuvent cire d’une forme quelconque, continue 
ou discontinue, pourvu qu’elles représentent l’état initial de la 
corde. C’est ainsi que je démontrai , dans le premier volume des 
Mémoires de Turin, la construction d’Euler, qui n’était encore 
fondée que sur des preuves insuffisantes. L’analyse que j’y employai 
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est, à quelques simplifications près que j’y ai apportées depuis, 
la même que je viens de douuer, et j’ai cru qu’elle ne serait pas 
déplacée dans ce Traité, parce qu’elle conduit directement à la 
solution rigoureuse d’une des questions les plus intéressantes de la 
Mécanique. 

La généralité des fonctions arbitraires et leur indépendance de 
la loi de continuité, étant démontrées pour l'intcgrale de l’équa- 
tion relative aux vibrations des cordes sonores, on est fondé à 
admettre ces fonctions, de la même manière, dans les intégrales 
des autres équations aux diflérenccs partielles; j’ai même fuit voir, 
dans le second volume des Mémoires cités, comment on pouvait 
intégrer plusieurs de ces équations , sans la considération des fonc- 
tions arbitraires, et parvenir aux memes solutions que l’on trou- 
verait par le moyeu de ces fonctions, envisagées dans toute leur 
étendue. 

Maintenant le principe de la discontinuité des fonctions est reçu 
généralement pour les intégrales de toutes les équations aux diffé- 
rences partielles j et les constructions que M. Monge a données 
d'un grand nombre de ces équations, jointes à sa théorie de la 
génération des surfaces par les fonctions arbitraires, ne laissent 
plus aucune incertitude sur l’emploi des fonctions discontinues dans 
les problèmes qui dépendent des équations de ce genre. 


63. C’est une chose digne de remarque, que la même formule 
l = *(*4- *0 4- *(* — *<)» 
qui satisfait à l’équation en différences partielles, 

rf* L» 

* 2 ? = °> 


satisfait aussi à la meme équation en différences finies , qu’on peut 
représenter par 


D 'l 

ùe 
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pourvu qu'on y suppose Dx = kDt, et Dt constant. En effet on 

a, en ne faisant varier que 1’*, 

Z)‘, < ï>(.r4-i't) = Q(x-+-Dx 4* tt) — *#(*•+■ kl) 4- Q(x—Dx 4- kt ) , 
et en ne faisant varier que le t , 

D‘,<b(x 4- kt) = ® (v4" i/4 - kDt) — 2®(* 4- kt) 4- ® (*4* kt — IDt ) , 

expressions qui deviennent égales en faisant Dxx=kDtj et on 
trouvera la même chose pour la fonction -^(x — kt). 

Dans I’infiniment petit, la condition dx— Idt disparaît, et l’in- 
tégrale a toujours lieu; la raison en est qu’alors l’expression 

qui parait représenter la différence seconde de g, divisée par 

le carré de la différence de t, n’est plus qu’un symbole qui exprime 
une fonction simple de t dérivée de la fonction primitive Ç et diffé- 
rente de cette fonction, laquelle est tout-à-fait indépendante de la 

valeur de dt. Il en est de même de l’expression par rapport 

à x ; c’est dans ce changement de fonctions que consiste réellement 
le passage du fini à l’infiniment petit et l’essence du calcul diffé- 
rentiel. 

64. J’ajouterai encore ici une remarque qui peut être utile dans 
plusieurs occasions ; elle a pour objet une nouvelle méthode d’in- 
terpolation qui résulte des formules de l’article 48. 

Nous avons vu que la formule 

devient égale à o, lorsque r= î , a, 5, etc., n. Donc si on a une 
suite de quantités a,, a s , etc., a,, dont le nombre soit n , on 
pourra représenter par la formule précédente un terme quelconque 
intermédiaire dont le rang serait marqué par un nombre quel- 
conque r entier ou fractionnaire , puisqu’en faisant successi- 
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vement r = 1 , a , 5 , etc. , n, la formule dorme a, , a. , 
®iï etc. , ût». 

Le signe S indique la somme de tous les termes qui répondent 
à s = 1, a, 3, etc. n, et le signe 2 la somme de tous les termes 
qui répondent àp=i, a, 3, etc., n, la quantité t étant l’ang'e 
de deux droits. 

Supposons qu’il n’y ait qu’un terme a, donné, on fera «=i, 
s=:i, i , et l’on aura pour l’expression générale de a,, 

r*r 

a. = a, sin — . 

' a 

Soit n = a, et les deux termes donnés a,, a,, on fera s=i, a, 
P — i , a, et l’on aura 

«, = | ( A sin y 4- sin , 

en supposant 

= a, sin + *. sm 9 
= a, sm y 4- a, sm y. 

Soit n=3, et les termes donnés a,, a,, a,, on fera * = i, 
a, 3, et p = i, a, 3, on aura 

a, = A sin y -f- A' sin ~ -f- ,4* sin ^y) 

où les cocffieiens A, A, A', sont déterminés par ces formule» 

A = a.sin— 4- a.sin^f -f- a 3 sin^, 

4 4 4 

j» 2 t /f* bir 

y? = a.sm y -f- a,sm y -I- a, sin y , 

. 3ir . . 6r . . q» 

a, sm — 4- a.sm -7 4- a, sin ~ , 

4 4 4 

et ainsi de suite. 

Dans la méthode ordinaire d’interpolation, cm suppose qu’on 
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fasse passer par les extrémités des ordonnées qui représentent 

les termes donnés , une courbe parabolique de la forme 

y £= a + bx + c*‘ -f- ex* *f- etc. 

Dans la méthode précédente, au lieu d’une courbe parabolique, 
on suppose une courbe de la forme 

y — A' sin (”) •+- A' sia 4- A" sin (~) + etc. , 

et il y a bien des cas où cette supposition peut être préférable , 
comme plus confirme à la nature de la question. 


FIN DU TOME F R E M I E B. 
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ERRATA. 


Page 7*1 l'g- * 5 , OU lieu de cinquième, Usez sixième. 

a 7 » — 5 , au lieu de l.SUilm = o , lisez t.Sndm + at.Sdax = O 

ica, — 4 , d compter d'en bas , au lieu de \U , lisez U 

— 148, — 10, au lieu de antérieures, lisez extérieures 

173, — 6 , au lieu de art. 58 , lisez art. Go 

Ibid., — 10, au lieu de î * , Ipi , St , lisez Jl , tm , tn 

— — 368 , 4 j ou lieu de fonctions, lisez forces 

— — 4 ° 3 , — G, au lieu de 1 , lisez — 1 

a 

— 4 ° 5 , — i 5 , au lieu de dam les valeurs de s, s', lisez dans les formules 
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